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Die f olgenden Ahgaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(g) Gerat zuni Ligieren von lebendem Gewebe 

(§) Es wird ein Ligiergerat offenbart, welches aufweist etn 
Einfuhrrohr (1), das in eineni Hohlraum ernes tebenden 
Kdrpers eingesetzt werden kann; einen Manipulations- 
draht (4h der in dem Einfuhrrohr auf eirie solche Wetse 
eingesetzt 1st, dass sich der IManipulationsdraht ungehin- 
. dert vorwarts bewegen bder zuruckziehen kann; eineh 
Clip (3), der mit einerh Kopfende des Manipulationsdrah- 
tes (4) direkt verbunden ist, der einen Halteabschnitt auf- . 
weist, der in einem Kopfende eines von dem Basisende 
ausgehenden Armabschnitt geschaffen ist und welch er 
eine Eigenschaft des Auseinandergehens/sich Offnens 
aufwveist; und eine Eingriffseinrichtung, die in dem Basis- 
ende des Clips (3) und/oder dem Kopfende des Manipula- 
tionsdrahtes (4) angeordnet ist, worin zumindest eine der 
Eingriffseinrfchtungen verformt wird und einen Eingriff 
des Clips (3) und des Manipulationsdrahtes (4) lost, wenn 
der Clip (3) mit dem Kopfende des Einfuhrrohres (1) in 
Eingriff kommt und eine Kraft zurn Losen des Basisendes 
des Clips {3) vom Kopfende des Manipulationsdrahtes (4) 
angewendet vyird. 




UJ 



BUNDESDRUCKEREI. 08.02 102 390/908/1 



10 



DB 102 ( 

. 1 - 

Beschreibung 

QUERVERWEIS AUF ZUSAMMENHANGENDE AN- 
MELDUNGEN 

[0001] Diese Anmeldung basiert auf der (den) und bean- 
sprucht die Piioritat von der (den) friiheren japanischen Pa- 
tentanmeldung(en) Nr. 2001-28483, eingereicht am 05. Fe- 
bruar 2001, und Nr. 2001-319657, eingereicht am 17. Okto- 
ber 2001, dereh gesamte Inhalte hiemnit durch Verweis mit- 
einbezogen sind. ' / 

HINTERGRU^ro DER ERFINDUNG 

1 . Gebiet d^ Erfindung 

[0002] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein Li- 
giergerat, welches in einen Hohkaum eines lebenden Kor- 
pers endoskopisch eingefiihrt wird und lebendes Gewebe 
mit einer Klemme bzw. eihem Clip halt 

2. Beschreibung der verwandten Technik 

[0003] Bekannte Beispiele eines Gerats zum Ligieren von 
lebendem Gewebe sind in den japanischen Patentanmeldun- 
gen KOKAI Veroffentlichungs-Nr. 60-103946 und den japa- 
nischen ungepriiften Anmeldungen KOKAI VerofFentli- 
chungs-Nr. 62-170010 und 2-6011 und dergleichen be- 
schrieben. 

[0004] In dei- japanischen Patentanmeldung KOKAI Ver- 
offentlichungsnununer 60-103946 ist ein Clip an einem Be- 
tatigungs- bzw. Manipuladonsdraht uber eine in einem Ba- 
-sisende des Clips angeordnete Ose und einen in einem Kopf- 
ende des Manipulationsdrahtes angeordneten Haken ange- 
bracht. Ein Clipbefestigungsring ist an einem Armabschnitt 
des Clips angebracht. Das Basisende des Clipbefestigungs- 
ringes kann am Kopfende eines Betatigungs- bzw. Manipu- 
lationsrohres angebracht sein, das durch ein Einfuhrrohr auf 
seiche Weise eingesetzt wird, dass sich das Rohr ungehin- 
dert vorwarts bewegeri oder zuriickziehen kann. Wahrend 
eines Ligierens lasst man den Clip aus dem Einfuhrrohr her- 
vortireten, und der Manipulationsdraht wird gezogen. In die- 
sem FaU wird, wenn die im Basisende des Clips angeordnete. 
Ose auseinandergezogen wird, der Clip vom Manipulations- 
draht gelost, und der Clip kann in dem lebenden Gewebe be- 
festigt werden. 

[0005] In der ungepriiften japanischen Anmeldung KO- 
KAI Veroffendichungs-Nr. 62-170010 ist der Chp am Mani- 
pulationsdraht uber eine Verbindungsplatte angebracht, die 
zwischen der im Basisende des Clips angeordneten Ose und 
dem im Kopfende' des Manipulationsdrahtes angeordneten 
Haken angeordnet ist. Ahnlich wie in der japanischen Pa- 
tentanmeldung KOKAI Veroffentlichungs-Nr. 60-103946 
laBt man wahrend eines Ligierens den Clip aus dem Einfuhr- 
rohr hervortreten, und der Manipulationsdraht wird gezcH 
gen. In diesem Fall wird, wenn die im Basisende des Clips 
angeordnete Ose auseinandergezogen wird, der Clip vom 
Manipulationsdraht gelost, und der Clip kann in dem leben- 
den Gewebe befestigt werden. 

[0006] In der ungepriiften japanischen Anmeldung KO- 
KAI Veroffentlichungs-Nr. 2-6011 ist der Clip am Manipu- 
lationsdraht iiber.den im Kopfende des Manipulationsdrah- 
tes angeordneten Haken und ein Verbindungsglied ange- 
bracht, das im Kopfende des Hakens angeordnet ist und die 
Ose aufweist. Ahnlich wie in der japanischen Patentanmel- 
dung KQKAI VeroffenUichungs-Nr. 60-103946 laBt man 
wahrend eines Ligierens den Clip aus dem Einfuhrrohr her- 
vortreten, und der Manipuladonsdraht wird gezogen. In die- 
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sem Fall wird, wenn die im Kopfende der Verbindungsplatte 
angeordnete Ose auseinandergezogen wird, der Clip von 
dem Manipulationsdraht gelost, und der Clip kann in dem 
lebenden Gewebe befestigt werden. 

5 [0007] Wie oben beschrieben wurde, sind in dem her- 
konunlichen Ligiergerat Eingriffskomponenten wie z. B. 
der Haken und das Verbindungsglied in eineni Eirigriffsab- 
schnitt des Manipulationsdrahtes und des Clips notwehdig. 
Dadurch erhoht sich die Zahl von Komponenten und die 

10 Herstelluhgskosten nehmen in nachteiliger Weise zu. 

[0008] Um einen ersten Clip in dem lebenden Gewebe zu 
befesdgen und einen zweiten Clip in dem lebenden Gewebe 
fortlaufend zu befestigen, wird ein Clipgerat einmal aus ei- 
nem Endoskopkanal extrahiert. Nachdem der Clip am Kopf- 

is ende des Manipulationsdrahtes angebracht ist, mufi der Clip 
auBerdem wieder in den Kanal des Endoskops eingesetzt 
werden. Da das herkommliche Clipgerat eine Eingriffskom- 
ponente zwischen dem Clip und demi Manipulationsdraht 
aufweist, ist in diesem Fall viel Zeit bei der Anbringung des 

20 Clips erforderUch, und die Handhabung ist sehr umstaiid- 
Uch. 

KURZE ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

25 [0009] Die vorliegende Erfindung wurde in Anbetracht 
der oben beschriebeneii Umstande entwickelt, und ihre Auf- 
gabe ist, ein Ligiergerat zu schaffen, in welchem ein Clip di- 
rekt an eiriem Manipulationsdraht angebracht wird, die Zahl 
von Komponenten dadurch in einem Eingriflfsabschnitt des 

3D Clips und Manipulationsdrahtes verringert wird, die Her- 
stellungskosten reduziert werden und die Handhabung bei 
der Anbringung des Qips wahrend einer Herstellung er- 
leichtert wird. 

[0010] Eine andere Aufgabe der vorliegenden Erfindung 

35 ist, ein Ligiergerat zu schaffen, in welchem ein erster Clip in 
lebendem Gewebe befestigt wird und ein zweiter und fol- 
gende Clips bhne Extrahieren eines Clipgerats aus einem 
Endoskopkanal befestigt werden konnen. 
[0011] GemaB einem Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 

40 findung wird ein Ligiergerat geschaffen mit einem Einfuhr- 
rohr, welches in einen Hohlraum eines lebenden Korpers 
. eingesetzt werden kann; einem Manipulationsdraht, der 
durch das Einfuhrrohr auf solche Weise eingesetzt ist, dass 
der Manipulationsdraht sich ungehindert vorwarts bewegen 

45 Oder zuriickziehen kann; und einem CHp, der ein Basisende 
und einen Halteabschnitt aufweist, der in eiriem Kopfende' 
. eines Armabschnitts ausgebildet ist, der vom Basisende aus- 
geht und eine Eigenschaf t des sich Ofifriens/Auseinanderge- 
hens aufweist und dessen Basisende am Kopfende des Ma- 

50 nipulationsdrahtes direkt angebracht ist. Wenn der Clip am 
Kopfende des Einfuhrrohres angebracht und eine Kraft in 
einer Richtung angewendet wird, um das Basisende des 
Clips vom Kopfende des Manipulationsdrahtes zu losen, 
wird zumindest eine Eingriffseinrichtung verformt, die in 

55 dem Basisende des Clips und/oder dem Kopfende des Mani- 
pulationsdrahtes angeordnet ist, und ein Eingrifif des Clips 
und des Manipulationsdrahtes wird gelost. 
[0012] GemaB einem anderen Gesichtspunkt der vorlie- 
genden Erfindung wird ein Ligiergerat geschaffen mit einem 

60 Einfuhrrohr; welches in einen Hohlraum eines lebenden 
Korpers eingesetzt werden kann; einem Manipulationsdraht, 
der durch das Einfuhrrohr auf solch eine Weise eingesetzt 
ist, .das sich der Manipulationsdraht ungehindert vorwarts 
bewegen oder zuriickziehen kann; und mindestens zwei 

65 Clips, von denen jeder ein Basisende und einen Halteab- 
schnitt aufweist, der in einem Kopfende eines vom Basis- 
ende ausgehenden Armabschnitts ausgebildet ist. Die zwei 
oder rnehr Clips sind hintereinander angeordnet, ein Loch, 
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durch das der Manipulationsdraht eingesetzt werden kann, 
ist im Basisende jedes Clips ausgebildet, und ein bauchiger 
Abschnitt, der groBer als das Loch ist, ist im Kopfende des 
Manipulationsdrahtes angeordnet, der. durch das Loch im 
Basisende des Clips eingesetzt wird. 5 
[0013] Zusatzliche Aufgaben und Vorteile der Erfindung 
werden in der folgenden Beschreibung dargelegi und zum 
Teil aus der Beschreibung ersichtlich sein oder konnen 
durch praktische Umsetzung der Erfindung gelemt werden. 
Die Aufgaben und Vorteile der Erfindung konnen mittels dei* 10 
Ihstnimentieningen und Kombinationen yerwirklicht und 
erhalten werden,. auf die im folgenclen speziell hingewie^en 
wird. 

iCURZEBESCHREffiUNGDERVERSCfflEDENENAN- 15 
SICHTEN DER ZEIC^HNUNG 

[0014] Die beiliegenden Zeichnungen, welche einbezogen 
werden und einen Teil der Beschreibung bilden, veranschau- 
lichen gegehwartig bevorzugte Ausfiihrungsformen der Er- 20 
findung und dienen zusammen mit der allgemeinen Be- 
schreibung, die oben gegeben wurde, und der detailliertien 
Beschreibung der bevorzugten Ausfiihrungsformen, die im 
folgenden gegeben wird, daizu, die Grundlagen der Erfin- 
dung zu eriautem. 25 
[0015] Fig. 1 ist eine Larigsseitenansicht eines Kopfendes 
in einem Ligiergerat gemaB einer ersten Ausfuhrungsform 
der vorliegenden Erfindung. 

[0016] Fig. 2 ist eine Langsseitenansicht eines Zustands 
mit hervorgetretenem Clip in der ersten Ausfiihrungsform. 30 
[0017] Fig. 3 ist eine Langsseitenansicht, die zeigt, dass 
lebendes Gewebe. mit einem Clip in der ersten Ausfiihrungs- 
form gehalten wird. . " 
[0018] Fig. 4 ist eine Seitenansicht, die zeigt, daB der Clip 
in dem lebenden Gewebe gemaB der ersten Ausfiihrungs- 35 
form befestigt ist. 

[0019] Fig. 5A ist eine Draufsicht, die den Clip in der er- 
sten Ausfiihrungsform zeigt. 

[0020] Fig. 5B ist eine Seitenansicht, die den Clip in der 
ersten Ausfiihrungsform zeigt. . 40 
[0021] Fig. 5C ist eine Ansicht, die aus Richtung eines 
Pfeils A von Fig. 5B gesehen wird. 

[0022] Fig. 6 ist eine Seitenansicht eines Manipulations- 
drahtes gemaB der ersten Ausfiihrungsform. 
[0023] Fig. 7 ist eine Seitenansicht des Manipulations- 45 
drahtes gemaB einer zweiten Ausfiihrungsform der vorlie- 
genden Erfindung. 

[0024] Fig. 8A bis 8J sind erlautemde Ansichten eines 
Verfahrens zur Herstellung des Manipulationsdrahtes ge- 
maB der zweiten Ausfiihrungsform. 50 
[0025] Fig. 9A ist eine Draufsicht des Clips und Manipu- 
lationsdrahtes gemaB einer dritten Ausfuhrungsform der 
vorliegenden Erfindung. 

[0026] Fig. 9B ist eine Seitenansicht des Clips und Mani- 
puladonsdrahtes gemaB der dritten Ausfuhrungsform. 55 
[0027] Fig. 10 ist eine Langsseitenansicht des Kopfendes 
im Ligiergerat gemaB einer vierten Ausfuhrungsform der 
vorliegenden Erfindung^ 

[0028] Fig. 11 A ist eine Seitenansicht des Clips gemaB ei- 
ner fiinften Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung. 60 
[0029] Fig. 1 IB ist eine perspektivische Ansicht des Clips 
" gemaB der fiinften Ausfiihrungsform. 
[0030] Fig. 12A^ ist eine Langsseitenansicht eines Clipge- 
rats gemaB einer sechsten Ausfuhrungsform der vorliegen- 
den Erfindung. 65 
[0031] Fig. 12B ist eine Ansicht, die aus Richtung eines 
Pfeils B von Fig. 12 gesehen wird. • 
[0032] Fig. 12C ist eine Ansicht, die aus einer Richtung 



eines Pfeils C in Fig. 12A gesehen wird. 
[0033] Fig. 13 ist eine Langsseitenansicht, die zeigt, daB 
der Qip der sechsten Ausfuhrungsform im lebenden. Ge- 
webe befestigt wird. 

[0034] Fig. 14 ist eine perspektivische Ansicht eines Clip- 
befestigungsrings gemaB der sechsten Ausfiihrungsform. 
[0035] Fig. 15 ist eine Langsseitenansicht des Clipgerats 
gemaB einer siebten Ausfiihrungsform der vorliegenden Er- 
findung. 

[0036] Fig. 16 ist eine Langsseitenansicht des Clipgerats 
gemaB einer achten Ausfiihrungsform d«r. vorliegenden Er- 
findung. 

[0037] Fig. 17 ist eine Seitenansicht des Manipulations- 
drahtes gemaB der achten Ausfuhrungsform. 
[0038] Fig. 18A bis 18D sind Langsseitenansichten, die 
eine Funktion des Clipgerats gemaB einer neunten Ausfiih- 
rungsform der vorliegenden Erfindung zeigen. 
[0039] Fig. 19A bis 19C sind Langsseitenansichten, die 
die Funktion des Clipgerats gemaB einer zehnten Ausfiih- 
rungsform der vorliegenden Erfindimg zeigen. 
[0040] Fig. 20A bis 20C sind Langsseitenansichten, die 
die Funktion des Clipgerats gemaB einer elf ten Ausfiih- 
riingsform der vorliegenden Erfindung zeigen, und Fig. 2GD 
ist eine perspektivische Ansicht des Kopfendes eines Endo- 
skops. 

[0041] Fig. 21 A bis 21D sind Langsseitenansichten, die 
die Funktion des Clipgerats gemaB einer zwolften Ausfiih- 
rungsform der vorliegenden Erfindung zeigen. 
[0042] Fig. 22A bis 22C sind Langsseitenansichten, die 
die Funktion des Clipgerats gemaB einer dreizehnten Aus- 
fiihrungsform der vorliegenden Erfindung. zeigen. 
[0043] Fig. 23 A bis 23D sind Vorderansichten von Modi-/ 
fikationsbeispielen eines Lochs, das in einem Basisende des. 
Clips gemaB einer vierzehnten Ausfiihrungsform der vorlie-- 
genden Erfindung ausgebildet ist. 

[0044] Fig. 24A ist eine Seitenansicht, die einen bauchi- 
gen Abschnitt einer funfzehnten Ausfiihrungsform der vor- 
liegenden Erfindung zeigt. . 
[0045] Fig, 24B ist eine Vorderansicht des bauchigen Ab- 
schnitts. 

[0046] Fig. 25 A ist eine Seitenansicht, die ein verschiede- 
nes Bei spiel des bauchigen Abschnitts zeigt. 
[0047] Fig. 25B ist eine Vorderansicht des bauchigen Ab- 
schnitts. 

[0048] Fig. 26 A ist eine Seitenansicht, die ein anderes 
Beispiel des bauchigen Abschnitts zeigt. 
[0049] Fig. 26B ist eine Vorderansicht des bauchigen Ab- 
schnitts. 

[0050] Fig. 27A ist eine Seitenansicht, die ein anderes 
Beispiel des bauchigen Abschnitts zeigt. 
[0051] Fig, 27B ist eine Vorderansicht des bauchigen Ab- 
schnitts. 

[0052] Fig. 28 A ist eine Seitenansicht, die ein anderes 
Beispiel des bauchigen Abschnitts zeigt. 
[0053] Fig. 28B ist eine Vorderansicht des bauchigen Ab- 
schnitts. 

AUSFOHiaLICHE BESCHREIBUNG DER ERFINDUNG 

[0054] Jeweilige Ausfiihrungsformen der vorliegenden 
Erfindung werden im folgenden mit Verweis auf die beilie- 
genden Zeichnungen beschrieben. 

[0055] Fig. 1 bis 6 zeigen eine erste Ausfiihrungsform, 
und Fig. 1 bis 3 sind Langsseitenansichten eines Kopfendes 
in einem Ligiergerat. Ein Einfiihrrohr 1 ist biegsam, so daB 
das Rohr in einen Kanal eines Endoskops eingesetzt werden 
kann, und ein Kopfendstuck 2 (tip end chip) ist im Kopfende 
des Einfiihrrohres 1 angeordnet. Das Kopfendstiick 2 ist ge- 
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schweiBt, gebondet oder gepreBt und am Kopfende des Ein- 
fuhrrohres 1 befestigl. Ein Manipulatipnsdraht 4 isl im Ein- 
fuhrrohr 1 auf solch eine Weise eingesetzt, daB sich der 
Draht ungehindert vorwarts bewegen oder zuriickziehen 
kann, und ein Clip 3 ist mil dem Kopfende des Manipulati- 5 
onsdrahtes 4 losbar so verbunden, daB der .Clip beziiglich 
des Kopfehdes des Einfiihrrohrs 1 ungehindert heryortreten 
oder sich zuriickziehen kann. 

[0056] Das Einfuhrrohr 1 ist eine Wicklungshiille (coil 
sheath), deren Innen- und AuBenflachen mit einem darum lO 
eng gewickelten Metalldraht (wie z. B. rbstfreiem Stahl) mit 
einem kreisforrriigen Querschnitt Konkavitaten/Konvexita- 
ten aufweisen- Durch solch eine Struktur verzieht sich die 
Hulle nicht, selbst wenn auf das Kopfende und Basisende 
der Hiille eine Kraft zum Zusammendriicken der Htille an- 15 
gewendet wird. 

[0057] AuBerdem kann das Einfuhrrohr 1 eine Wicklungs- 
hiille sein, die zum Beispiel gebildet wird, indem ein Metall- 
draht (wie z. B. rostfreier Stahl) mit einem kreisformigen 
Querschnitt zusammengedriickt wird, der Drahtquerschnitt 20 
rechteckig festgelegt und der Draht eng um die glatten In- 
nen- und AuBenflachen. gewickelt wird. Da die Innenflache 
glatt ist, kann man in diesem Fall den Oip 3 leicht hervortre- 
ten lassen, und der Manipulationsdraht 4 kann einfach ein- 
gesetzt werden. Im Vergleich ziir runden Wicklungshiille 25 

, kann auBerdem, selbst wenn der gleiche Durchmesser eines 
Metall- bzw. Materialdrahts venvendet wird, die Wick- 
lungshiille mit einem groBen Innendurchmesser realisiert 
werden. AuBerdem wird das Hervortreten des Clips 3 und 
das Einsetzen des Manipulationsdrahtes 4 weiter erleichtert. 30 
[0058] Beispiele des Einfiihrrohres 1 konn^n iiberdies - 
eine Rohrhiille aus einem Polymerharz einschlieBeh (syn- 
thetisiertes Poly merpoly amid, Polyethylen hoher/niedriger 
Dichte, Polyester, Polytetrafluorethylen, Tetrafluorethylen- 
Perfluoralkylivinylether- Copolymer, Tetrafluorethylen-He- 35 
xafluorpropylen-Copblymer und dergleichen). Da die In- 
nen- und AuBenflachen der Hiille glatt sind, wird in diesem . 
Fall das Einsetzen der Hiille in einen Endoskopkanal, das 
Hervortreten des Clips 3 und Einsetzen des Manipulations- 
drahtes 4 erleichtert; 40 
[0059] AuBerdem kann das Einfuhrrohr 1 eine Rohrhiille 
sein, die gebildet wird, indem ein Verstarkungsglied in ei- 
nem Doppelrohr angeordnet und eingebettet wird, des sen 
Wand Innen- und AuBenschichten aufweist. In diesem Fall 
sind die Innen- und AuBenschichten aus dem Polymerharz 45 
gebildet. Das Verstarkungsglied ist aus einer zylindrischeri 
Lamelle (blade) hergestellt, die z. B. durch Stricken eines 
feinen Metalldrahts in einer Gitterform gebildet wurde. Im 

-Vergleich zu der Rohrhiille, in der das Vorstarkuhgsglied 
nicht eingebettet ist, hat daher die Hiille eine bessere Wider- 50 
standsfahigkeit gegen Kompression und verbiegt sich nicht, 
selbst wenn auf das Kopfende und Basisende der Hiilfe die 
Kraft zum Zusammendriicken der HiiUe angewendet wird. 
[0060] Das Einfuhrrohr 1 hat einen AuBendiirchmesser 
mit solch einer Abmessung, daB das Rohr durch den Endo- 55 
skopkanal eingesetzt werden kann. Die Dicke der Hiille ist 
durch die Steifigkeit des Materials bestimmt. Die Metall- 
hiiUe hat eine Dicke von etwa 0,2 bis 0,7 mm, und das Poly- 
merharzrohr weist eine Dicke von 0,3 bis 0,8 mm auf. Wenn 
das Verstarkungsglied eingebettet ist, kann jedoch die Dicke 60 
reduziert werden, und der Innendurchmesser der Hiille kann 
in vorteilh after Weise vergroBert werden. 
[0061] Das Kopfendstiick 2 ist ein kurzes Rohr aus einem . 
Metall (wie z, B. rostfreiem Stahl) und hat eine in Richtung 

. auf das Kopfende verjiingte auBere Umfangsflache. Dies er- 65 
leichtert das Einsetzen des Einfiihrrohrs 1 in den Endoskop- . 
.kanal. Das Stiick weist auBerdem auch eine verjiingte innere 
Umfangsflache auf, und der Clip 3 tritt aus dem Kopfend- 
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stuck 2 leicht hervor, AuBerdem ist der Innendurchmesser 
des Kopfendes des Kopfendstiicks 2 auf solch eine Dimen- 
sion eingestellt, daB ein im Armabschnitt des Chps 3 ange- 
ordneter Vorsprung, wie spater beschrieben wird, in das 
Kopfende paBt und der Armabschnitt des Chps 3 gedffiiet 
werden kann. Das Kopfende des Kopfendstiicks 2 h&t ein^ 
AuBendurchmesser von 1,5 bis 3,3 mni und einen Innen- 
durchmesser von 1,0 bis 2,2. mm. . 
[0062] Fiir den CUp 3, wie in Fig. 5 dargestellt, ist ein Mit- 
telabschnitt des diinnen Metallstreifens gebogen, ist ein ge- 
bogener Absehnitt als Basisende 3a ausgebildet und gegen- . 
iiberliegende Armabschnitte 3b, 3b', die vom Basisende 3a 
ausgehen, sind in einer Richtung des Auseinandergehens/ 
sich Off neils gebogen. AuBerdem sind Kanten am Kopfende 
der Armabschnitte 3b, 3b' gebogen uiid eihander gegeniiber- 
Uegend angeordnet und als Halteabschnitte 3c, 3c' ausgebil- 
det. Das Kopfende eines der Halteabschnitte 3c, 3c' ist in ei- 
ner konvexen Form 3d ausgebildet, uiid das andere Kopf- 
ende ist in einer konkaven Form 3e ausgebildet, so daJB ein 
lebendes .Gewebe 5 (siehe Fig, 3) einfach gehalten werden 
kann. AuBerdem ist den Armabschnitten 3b, 3b' eine Eigen- 
schafl des sich Offnens/Auseinandergehens verUehen, so 
da6 sie den Halteabschnitt 3c df&ien. Ein Haken 3f , der nach 
hinten vorsteht, ist am Basisende 3a angebracht. Der Haken 
3f wird geschaffen, indem ein vom Basisende 3a ausgehen- 
der Streifen aus rostfreiem Stahl im wesentUchen in eine J- 
Form gebogen wird. 

[0063] AuBerdem weis^n die jeweiUgen Armabschnitte 
3b, 3b' Vorspriinge 3g, 3g* auf, die mit dem Kopfendstiick 2 
wahrend eines Ligierens niit dem Clip 3 verbunden werden 
konnen (wenn das Basisende des Clips in den Kopfendstiick 
gezogen wird), 

[0064] Wenn z. B. das diinne Streifenmaterial des Clips 3 
rostfreier Stahl mit einer Federeigenschaft ist, weist der Clip 
eine Steifigkeit auf und kann das lebende Gewebe sicher 
halten. 

[0065] Wenn z. B. eine superelastische Legierung wie bei- 
spielsweise eine Nickel-Titan-Legierung als das Material 
verwendet wird und den Armabschnitten 3b; 3b' die Eigen- 
schaft eines Auseinandergehens/sich Offnens verliehen ist, 
werden die aus der HiiUe hervortretenden Armabschnitte 3b, . 
3b' sicher geoffnet. * 
[0066] Wenn ein Betrag einer Zugkraft von etwa 1 bis 
5 kg auf den Haken angewendet wird, der im Basisende des 
Qips 3 angeordnet ist, kann der Haken 3f die J-Form nicht 
beibehalten, wird verformt und verlauft im wesentlichen in 
einer I- Form. - 

[0067] Der Streifen des Clips 3 hat aiiBerdem eine Dicke 
von 0,15 bis 0,3 mm, und die Halteabschnitte 3c, 3c' weisen . 
eine Streifenbreite von 0,5 bis 1,2 mm auf. Die Armab- 
schnitte 3b, 3b' haben eine Streifenbreite von 0,5 bis 
1,5 mm. Die Vorspriinge 3g, 3g' haben eine GroBe von 0,2 
bis 0,5 mm. Das Basisende 3a hat eine Streifenbreite von 0,3 
bis 0,5 mm. Der Haken 3f ragt vom Basisende 3a des Clips 3 
aus um eine Lange von etwa 1 bis 3 mm vor. 
[0068] Wie in Fig. 6 gezeigt ist, ist der Manipulations- 
draht 4 aus einem Schleifendraht 4a und einem Basisend; 
draht 4b geschaffen. Der Draht 4a der geschlossenen 
Schleife ist im Kopfende des aus zusammengedrehten bzw. 
gezwimten Metalldrahten gebildeten Basisenddrahtes 4b 
ausgebildet. Der Schleifendraht 4a wird von einem der ge- 
zwimten Drahte des Basisenddrahtes 4b gebildet. Wenn ein 
Kerndraht der gezwirnten Drahte in dem Schleifendraht 4a 
verwendet wird, wird eine ausgezeichnete Montageeigen- 
schaft erhalten. Der Kerndraht kann ein gezwimter Draht 
Oder ein einzelner Draht sein, Der Schleifendraht 4a ist an 
den Basisenddraht 4b iiber ein Metall verbindungsrohr 4c 
geschweifit oder gebondet. Der Schleifendraht 4a ist an dem 
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im Basisende 3a des Clips 3 angeordneteh Haken 3f ange- 
bracht und im Einfuhrrohr 1 angeordnet. 
[0069] Der Manipulationsdraht 4 ist zum Beispiel ein ge- 
zwirnter Draht aus rostfreiem Stahl. Der gezwirnte Draht 
v/eisi eine mil dem Einzeldraht vergleichbare Biegsamkeit 
auf. Daher wird die. Biegsamkeit des Einfiihrrohres 1 nicht 
verse h lech tert, 

[0070] . Wahrend eines Ligiereiis mil dem Clip 3 wird auf 
den Sc hleifendraht 4a eine Kraft von 1 bis 5 kg angewendet. 
In diesem Fall muB die Abmessung des Schleifendrahtes 4a 
so festgelegt sein, daB der Draht nicht abgerissen wird. Der 
Basisenddraht 4b hat einen AuBendurchmesser von 0,3 bis 
0,6 mm, und der Schleifendraht 4a hat einen AuBendurch- 
messer von 0,2 Oder mehr. 

[0071] Die Funktion der ersten Ausftihrungsform wird als 
nachstes beschrieben. 

[0072] Das Einfuhrrohr 1 des Clipgerats wird in einen 
Koiperhohlraum iiber den Kanal des in den Korperhohlraum 
eingesetzten Endoskops eingefuhrt. Wie in Fig. 1 gezeigt ist, 
wird das Kopfende des Einfuhrrohrs 1 in der Umgebung des 
zu kleinmenden Zielgewebes 5 wie z. B. einer Magen- 
schleimhaut angeordnet. Wenh der Manipulationsdraht 4 in 
Richtung auf das Kopfende des Einfiihrrohres 1 geschoben 
wird, lasst man den Clip 3 aus dem Kopfende des Kopfend- 
chips 2 hervortreten. Da den Armabschnitten 3b, 3b' die Ei- 
genschaft des Auseinandergehens/sich Offnens verliehen 
ist, so daB die Halteabschnitte 3c, 3c' geoffnet werden, tritt 
der Clip 3 aus dem Kopfendstiick 2 hervoi:. Wic in Fig. 2 ge- 
zeigt ist, werden auBerdem die Halteabschnitte 3c, 3c' geoff- 
net. Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c' auf das Zielgewebe 5 
gedriickt werden und der Manipulationsdraht 4 gezogen 
wird, wird auBerdem das Basisehde 3a des Clips 3 in das 
Kopfendstiick 2 gezogen, und die in den Armabschnitten 3b, 
3b' des Clips 3 angeordneten Vorspriinge 3g, 3g' kommen 
mit dem Kopfende des Kopfendstiicks 2 in Eingriff . Wenn 
der Manipulationsdraht 4 weiter gezogen wird, wird das Ba- 
sisehde 3a des Clips 3 plastisch verformt. Wenn die. Halteab- 
schnitte 3c, 3c' geschlossen sind, kann das Zielgewebe 5 wie 
in Fig. 3 gezeigt halten werden. 

[0073] Der Manipulationsdraht 4 wird hier weitergezogen 
und auf den am Basisende 3a des Clips 3 iangeordneten Ha- 
ken 3f wird eine Zugkxafl angewendet. Dadurch wird der in 
der J-Form gebogene Haken 3f gestreckt, der Schleifendraht 
4a vom Haken 3f gelost und der Manipulationsdraht 4 vom 
Clip 3 vollstandig gelost. Wie. in. Fig. 4 gezeigt ist, ist da- 
durch der Clip 3 vollstandig in das Selgewebe 5 befestigt. 
[0074] Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c' des Clips 3 das 
Gewebe halten, kann auBerdem in einigen Fallen das Zielge- 
webe 5 nicht sicher gegriffen sein. Altemativ dazu wird im 
anderen Fall ein vom Zielgewebe verschiedenes Gewebe 
durch den Clip 3 ergriffen. In diesem Fall lasst man den Clip 
3 mit den einmal geschlossenen Halteabschnitten 3c, 3c' 
sich wieder auseinanderbiegen/offnen, wird das Gewebe 
wieder anvisiert, und. der Clip 3 wird wieder geschlossen. 
[0075] Der Manipulationsdraht 4 wird ein wenig aus dem 
in Fig. 2 gezeigten Zustand gezogen. Wahrend das Gewebe 
zwischen den Halteabschnitten 3c, 3c' des Clips 3 gehalten 
wird und der Clip 3 erneut auseinandergebogen/geoffnet 
werden muB, wird das Offnen des Clips durch den folgenden 
Vorgang realisiert. Das heiBt, der Manipulationsdraht 4 wird 
vorwarts geschoben oder in Richtung auf das Basisende des 
Einfuhrrohrs 1 gezogen, so daB die Armabschnitte 3b, 3b' 
des Qips 3 auseinandergebogen/geoffnet werden. In diesenri 
Fall ist das Basisende 3a des Qips 3 noch nicht plastisch 
verformt. Daher konnen die Armabschnitte 3b, 3b' des Clips 
3 durch eine vorher verliehene elastische Kraft auseinander- 
gebogen/geoffnet werden. In diesem Fall kann das Zielge- 
webe 5 emeut anvisiert und vom Clip 3 ergriffen werden. 



[0076] GemaB der ersten Ausfiihrungsform niihmt, wenn 
, der Clip direkt mit dem Manipulationsdiraht verbunden ist, 
.die Zahl von Komponenten in einem.Eingriffsabschnitt des 
Clips und Manipulationsdrahtes ab. Dies kann Herstellungs- 
5 kosten reduzieren. AuBerdem wird das Hantieren bei der 
Anbringung des Clips wahrend dei: Herstellurig erleichtert. . 
Nachdem ein erster Clip im lebenden Gewebe befestigt ist, 
wird auBerdem das Clipgerat aus dem Endoskopkanal extra- 
hiert. Wenn ein zweiter Clip wieder angebracht wird, wird 
10 der Schleifendraht einfach am Haken des Clips angebracht. 
Das Hantieren bei der Anbringung. des Clips ist daher er- 
leichtert. 

[0077] Fig. 7 und 8A bis 8J zeigeh eine zweite Ausfiih- 
rungsform. Fig. 7 ist eine Seitenansicht des Kopfendes des 

15 Manipulationsdrahtes, und Fig. 8A bis 8J zeigen ein Verfah- 
ren zur Herstellung des Manipulationsdrahtes. 
[0078] Der Draht mit dem. Abschnitt einer geschlossenen 
Schleife im Kopfende, wie in der ersten Ausfiihrungsform 
beschrieben, ist in der japanischen Patentanmeldung KO- 

20 KAI VeroffentUchungs-Nr. 200Q-271146 bekannt 

[00791 Der eine geschlossehe Schleife bildende Schleifen- 
draht ist iiber ein Verbindungsrohr mit dem Kopfende des 
Manipulationsdrahtes verbuiiden. In diesem Aufbau ist jer 
doch das Verbindungsrohr zum Verbinden des Manipulati- 

25 onsdrahtes mit dem Schleifendraht sicher erforderlich. 

[0080] Auf der anderen Seite ist schon bekannt, daB der 
Kemdraht des gezwirnten Manipulationsdrahtes . als der 
Schleifendraht genutzt wird und die geschlossene Schleife 
gebildet wird. Das Verbindungsrohr ist jedbch zum Verbin- 

30 den des Schleifendrahtes mit dem Manipulationsdraht erfor- 
derlich. 

[0081] Dadurch erhoht sich die Zahl von Komponenten, 
und dementsprechend ninimt auch die Zahl von Montage- 
schritten durch das Hantieren beim Verbinden wie z. B. 

35 SchweiBen, Bonden und Verstenuneh zu. AuBerdem besteht 
ein Problem, daB die Herstellungskosten zunehmen. 
[0082] Wenn das Verbindungsrohr angeordnet wird, wird 
auf der anderen Seite in dem Verbindungsabschnitt des 
Schleifendrahtes und Manipulationsfdrahtes in nachteiliger 

40 Weise ein barter Abschnitt geschaffen. Da der harte Ab- 
schnitt geschaffen wird, geht Biegsamkeit, und die Einset- 
zeigenschaft des Endoskops in den Forzeps- bzw. Zangeri- 
kanal wird verschlechtert. Wenn das Endoskop angewinkelt 
ist, kann auBerdem der harte. Abschnitt nicht durch den an- 

45 gewinkelten Abschnitt des Endoskops eingesetzt werden, 
und als weiteres kann der CUp nicht aus dem Kopfende des 
Zangenkanals hervortreten. 

[0083] Da das Verbindungsrohr angeordnet wird, vergro- 
Bert sich iiberdies der AuBendurchmesser des Verbindungs- 

50 abschnitts des Schleifendrahtes und Manipulationsdrahtes. 
Wenn der AuBendurchmesser zunimmt, verringert sich der 
Abstand bzw. freie Raum von der Innenfiache des Einfiihr- 
rohres (Einsetzabschnitt), das ein Behandlungswerkzeug fiir 
das Endoskop bildet, und ein Kontaktwiderstand ninrnit zu. 

55 Urspriinglich liegt der Innendurchmesser des Einfiihrrohres 
als das Behandlungswerkzeug fiir das Endoskop in der Gro- 
Benordnung von 1 bis 2,5 nun und ist sehr klein. Es gibt ein 
Problem, daB sogar eine geringfugige Zunahme des AuBen- 
. durch messers die Einsetzeigenschaft auBergewohnlich ver- 

60 schlechtert. 

[0084] Um das Problem zu \6sen, ist wie in Fig. 7 gezeigt 
ein Manipulationsdraht 5 aus einem Schleifendraht 5a und 
einem Basisenddraht 5b geschaffen. Der Basisenddraht 5b 
wird von einem gezwirnten Draht aus einem Metall gebildet 
65 und z- B . durch Zusammendrehen von drei Materialdrahten 
geschaffen. 

[0085] Nun wird mit Verweis auf Fig. 8A bis 8J ein Ver- 
fahren zum Herstellen des Manipulationsdrahtes 7 (z. B. ein 
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Herstellungsverfahren unter Verwendung von 1x3 verdreh- 
ten Drahten) beschrieben. Der AuBendurchmesser des Drah- 
tes betxagt im Durchmesser etwa 0,3 mm bis 0,6 mm. .. 

1. Ein Drahtendabschnitt 8c wird wie in Fig. 8A ge- 
' zeigt losgeldst. 

• 2. Einer der drei Drahte, d. h. ein Draht A wird losge- 
lost, wahrend er gedreht wird, wie in. Fig. 8B gezeigt 
ist. Zu dieser Zeit wird vbm Drahtendabschnitt 7c ent- 
sprechend eine Lange von etwa 60 mm losgelost; 

3. Ein zweiter Draht B oder C wird ahnlich wie in Fig. 
8C gezeigt losgelost. Zu dieser Zeit wird entsprechend 
eine Lange von etwa 60 mm vom Drahtendabschnitt 7c 
losgeldst. 

4. Dei* zweite Draht 8 oder C wird wie in Fig. 8D ge- 
zeigt umgebogen. Zu dieser Zeit muB ein uragebogenes 
Ende X und ein losgelostes Ende Y Voneinander aus- 
reichend beabstandet sein. AuBerdem ist es viel einfa- 
cher, den Draht an einem oberen Abschnitt umzubie- 
gen, wenn der abgerundet ist, wie in einer vergroBerten 
Ansicht dargesteilt ist. 

5. Der umjgebogene Draht B wird gedreht und in der 
-Loserichtung zusariunengedreht, wie in iFig. 8E gezeigt 

ist (im Falle eines Z-Verdrillens). Zu dieser Zeit yiord 
ein verformter Endabschnitt vorher geschnitten, bevor 
er zusammengedreht wird. Wie in Fig. 8F gezeigt ist, 
betragt die zuriick gezwimte Lange etwa 30 mm. 

6. Wie in Fig. 8F gezeigt ist, wird der Draht C zum 
Draht B zuriick gezwimt, und der Draht wird an einer 
S telle des umgebogenen Endes des Drahtes B geschnit- 
ten. Zu dieser Zeit sind die Drahte C und B so vorgese- 
hen, daB sie nicht beabstandet und iibereinandergelegt 
sind. (Dies verhalt sich so, weil ein Draht A leicht 
rutscht, wenn er zuriickgefiihrt wird). 

7. Wie in Fig. 8G gezeigt ist, wird der Draht A zii den 
Drahten B und C zuriick gezwirnt. Zu dieser Zeit ist es 
wunschenswert, daB ein Anlageabschnitt zwischen 
dem Draht C und Draht B unter einem Substanzmikro- 
skop beobachtet wird. AuBerdem muB beachtet wer- 
den, daB sich der Draht C und Draht B nicht bewegen, 
wenn ein Abschnitt vor oder nach dem Anlageabschnitt 
zusamrnengedreht bzw. gezwimt wird. 

Wie in Fig. 8H gezeigt ist, muB femer, wenn der Draht 
. A eingelegt bzw. eingezogen wird, darauf geachtet 
werden, daB die Drahte B und C nicht in einer durch 
den dicken Pfeil angegebenen Richtung schnellen wer- 
den. Der Draht A wird einfach eingezogen, indem der 
Draht. an einer Seite eines Distalendes (Schleifenseite) 
angeordnet wird, die fur den Anlageabschnitt der 
Drahte B und C relevant ist. 

8. Wie in Fig. 81 gezeigt ist, wird der Draht A am au- 
Bersten Ende der Schleife geschnitten (Abschnitt "a"). 

9. Wie in Fig. 8J gezeigt ist, ist das Schneiden abge- 
schlossen. Die Schleife ist in einer Lange von etwa 
5 mm definiert. AuBerdem kann mittels SchweiBen, 

. Klebstofif oder irgendein anderes geeignetes Verfahren 
verhindert werden, daB der Anlageabschnitt der Drahte 
B und C und der Endabschnitt des Drahtes A die Ver- 
zwimung losen. 

[0086] Das Arbeiten einer zweiten Ausfiihrungsform ist 
demjenigen der ersten Ausfiihrungsform identisch. Hier 
wird eine doppelte Beschreibung weggelassen. 
[0087] Da die Funktion der zweiten Ausfiihrungsform 
derjeriigen derersten Ausfuhrungsform identisch ist, ist de- 
ren Beschreibung weggelassen. 

[0088] GemaB der zweiten Ausfuhrungsform nimmt im 
Vergleich zum Manipulationsdraht 4 der ersten Ausfiih- 



rungsform, da das Verbindungsrohr 4c nicht angeordnet ist, 
die Anzahl von Komponenten ab, dementsprechehd kann 
die Anzahl von Montageschritten beim Hantieren zum Ver- 
binden wie z. B. SchweiBen, Bpnden und Verstemmen eben- 

5 falls verringert werden, und daher konnen die Herstellungs- 
kosten reduziert werden. Da der AuBendurchmesser sogar 
im Verbindungsabschnitt des Basisenddrahtes 5 und Schlei- 
fendrahtes 5a nicht vergroBert wird, niinmt auBerdem ein 
Reibwiderstand mit der Innenflache des Einfiihrrohres 1 

10 nicht zu, und die Einsetzeigenschaft des Manipulationsdrah- 
tes 5 wird beibehalten. Dadurch kann man den Clip 3 leicht 
aus dem Einfiihrrohr 1 hervortreten lassen. Da der harte Ab- 
schnitt im Verbindungsabschnitt des Schleifendrahtes und 
Manipulationsdrahtes nicht ausgebildet ist, kann auBerdem 

15 die Biegsamkeit beibehalten werden, und die Einsetzeigen- 
schaft des Endoskops in den Zangenkanal kann au&echter- 
halten werden, 

[0089] Fig. 9A, 9B zeigen eine dritte Ausfuhrungsform, 
die gleichen Bestandteile wie diejenigen der ersten Ausfiih- 

20 rungsform sind mit den gleichen Bezugsziffem bezeichnet, 
und deren Beschreibung wird weggelassen. Fig. 9A ist eine 
Draufsicht des Clips und Manipulationsdrahtes, und Fig. 9B 
ist eine Seitenansicht. Ein Manipulationsdraiht 6. wird gebil- 
det, indem das Kopfende des Drahtes in Form einer flachen 

25 Schleife gebogen und das Kopfende mit dem Haken 3f des 
Clips 3 verbunden wird, und die beiden Manipulations- 
drahte 6 werden in das Basisende des Einfiilurohres 1 einge- 
setzt. 

[0090] Der Manipulationsdraht 6 kann niit einem Poly- 

30 merharz 6a mit ausgezeichneten Schlupfeigenschaften wie 
z. B. Polyethylen mit hoher/niedriger Dichte und Polytetra- 
fluorethylen beschichtet sein. Die Dicke der Beschichtung 
ist optimal in einem Bereich von etwa 0,05 mm bis 0,1 mm. 
Um die Schliipfeigenschafl des Manipulationsdrahtes 6 zu 

35 steigem, wird die Drahtoberflache iiberdies mit einem Re- ^ 
lief von 0,01 mm bis 0,45 mm versehen oder kann mit ei- 
nem Siliconol wiricsam beschichtet werden. Der Manipulati- 
onsdraht 6 ist ein gezwimter oder einzelner Draht aus einem 
Metall wie z. B. rostfreiem Stahl und hat einen AuBendurch- 

40 messer von etwa 0,2 bis 0,5 mm. 

[0091] Die Funktion der dritten Ausfuhrungsform umfasst 
. ein Zusammenziehen der zwei Manipulationsdrahte 6^ An- 
dere Vorgange sind dieselben wie diejenigen der ersten Aus- 
fuhrungsform, und deren Beschreibung wird weggelassen. 

45 [0092] GemaB der dritten Ausfuhrungsform kann im Ver- 
gleich zur ersten und zweiten Ausfuhrungsform der Clip mit 
dem Manipulationsdraht mit einem einfacheren Aufbau ver- 
bunden werden. Da der Draht mit dem Poly merharz 6a be- 
schichtet ist, ist die Schlupfeigenschaft des Manipulations- 

50 drahtes verbessert, nimmt der Reibwiderstand mit der In- 
nenflache des Einfiihrrohres abj und kann der Betrag einer 
Zugkraft ohne jeglichen Verlust auf das Kopfende des Ein- 
fiihrrohres ubertrageri werden, so daB das. Hantieren beim 
Ligieren mit einer kleineren Kraft ausgefuhrt werden kann. 

55 [0093] Fig. 10 zeigt eine vierte Ausfuhrungsform, die 
. gleichen Bestandteile wie diejenigen der ersten Ausfiih- 
rungsform sind mit den gleichen. Bezugsziffem bezeichnet, 
und deren Beschreibung ist weggelassen. 
[0094] Ein Clip 8 der viprten. Ausfuhrungsform wird ge- 

60 bildet, indem der Haken 3f des Clips 3 der ersten Ausfiih- 
rungsform weggelassen wird, der Cflip im wesentlichen in 
eine U-Form gehogen wird und der Schleifendraht 4a direkt 
mit einem Basisende 8a des Clips 8 verbunden wird. AuBer- 
dem wird der Durchmesser des Schleifendrahtes 4a auf etwa 

65 0,1 bis 0,2 mm festgelegt. 

[0095] Als nachstes wird die Funktion der vierten Ausfiih- 
rungsform beschrieben. 

[0096] Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c* nahe an das Ziel- 
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gewebe 5 gebracht sind, wird der Manipulationsdraht 4 ge- 
zogen. Die in die Rich tung eines Auseinandergehens/sich 
Offnens gebogenen Armabschnitte 3b, 3b' des Clips 8 korri- 
men mit dem Kopfende des Kopfendstiicks 2 in Eingriff. 
Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c' auf das Zielgewebe 5 ge- 5 
presst warden und der Manipulationsdraht 4 weiter gezogen 
wird, werden hier die Armabschnitte 3b, 3b' des Clips 8 in 
das Kopf ends tuck 2 gezogen, werden die Halteabschnitte 
3c, 3c' geschlossen, und das Zielgewebe 5 kann gehalten . . 
werden. Wenn der Manipulationsdraht 4 gezogen wird, wird io 
uberdies der Schleifendraiht 4a abgerissen! Eine Kraft von 1 
bis 5 kg wird wahiend eines Ligierens mit dem Clip 8 auf 
den Schleifendraht 4a angewendet. Die Abmessung ist so 
festgelegt, daB der Schleifendraht 4a mit der Anwendung 
der Kraft abgerissen wird. 15 
[0097] Wenn der Schleifendraht 4a abgerissen wird, wird 
der Clip 8 vom Manipulationsdraht 4 gelost, und der Clip 3 
kann im lebenden Gewebe befestigt werden. 
[0098] In der vierten Ausfuhrungsfdrm wird auBerdem, da 
der Schleifendraht 4a abgerissen wird, der Clip 8 vom Ma- 20 
nipulationsdraht 4 gelost. Als ein Modifikationsbeispiel 
wird in dem in Fig, 8F gezeigten Schleifendraht die zuriick 
gezwimte Lange des Drahtes B kurz festgelegt, und die 
Schleife wird wahrend eines Ligierens entzwirnt, so daB der 
Clip 8 vom Manipulationsdraht 4 gelost werden kann. Eine 25 
geeignete zuriick gezwimte Lange liegt in einem. Bereich 
von etwa 5 bis io mm. 

[0099] GemaB der vierten Ausfuhrungsform kann im Ver- 
gleich zur ersten Ausfuhrungsform, da der Haken 3f des Ba- 
sisendes 8a des Clips 8 nicht angeordnet ist, der Clip kosteii- 30 
giinstiger abgeformt werden. 

[0100] Fig. 11 A, IIB zeigen eine fiinfte Ausfuhrungs- 
form, die gleichen Beslandteile wie diejenigen der ersten 
Ausfuhrungsform sind mit den gleichen BezugsziflFern be- 
zeichnet, und deren Beschreibung ist.weggelassen. 35 
[0101] Ein Clip 9 wird gebildet, indem der Haken 3f des 
Clips 3 der ersten Ausfuhrungsform weggelassen wird, der 
Clip im wesentlichen in die U-Form gebogen und ein Loch 
21 zum Durchfiihren eines Manipulationsdrahtes 10 in ei- 
nem Basisende 9a des Clips 9 gebildet wird. 40 
[0102] Der Manipulationsdraht 10 ist ein einzelner Me- 
talldraht und hat einen Durchmesser von . etwa 0,2 bis 
0,7 nun. Der Manipulationsdraht 10 wird durch das Loch 21 
eingesetzt, und ein flacher bauchiger Abschnitt 10a als eine 
Stoppeinrichtuhg ist im Kopfende des Manipulationsdrahtes 45 
10 angeordnet. Beispiele eines Verfahrens zum Fonnen des 
flachen bauchigen Abschnitts 10a beinhalten Verstenunen, 
Laser- und PlasfnaschweiBen. Ein geeigneter Durchmesser 
des Lochs 21 liegt in. einem Bereich von etwa 0,2 bis 
0,7 mm. Der Manipulationsdraht 10, welcher durch das 50 
Loch 21 eingesetzt werden kann, wird verwendet. Der maxi- 
male Durchmesser des flachen bauchigen Abschnitts 10a ist 
notwendigerweise groBer als der Durchmesser des Lochs 21 
und liegt in einem Bereich von etwa 0,25>is 1 mm. 
[0103] Als nachstes wird die Funktionsweise der fiinften 55 
Ausfuhrungsform beschrieben. 

[0104] Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c' des Clips 9 nahe 
an das Zielgewebe gebracht sind, wird der Manipulations- 
draht 10 gezogen. Die Armabschnitte 3b, 3b' des Clips 9, die 
in der Richtung des Auseinandergehens/sich Offnens gebo- 60 
gen sind, kommen mit dem Kopfende des Kopfendstiicks 2 
in Eingriff. Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c' auf das Zielge- 
webe 5 gepreBt werden und der Manipulationsdraht 10 wel- 
ter gezogen wird, werden hier die Armabschnitte 3b, 3b' des 
Clips 9 in das Kopfendstiick 2 gezogen, werden die Halteab- 65 
schnitte 3c, 3c' geschlossen,. und das Zielgewebe 5 kann da- 
durch gehalten werden. Wenn der Manipulationsdraht 10 
gezogen wird, wird auBerdem der flache bauchige Abschnitt 



10a auf dem Kopfende des Manipulationsdrahtes 10 aus 
dem Loch 21 des Basisendes 3a des Clips gezogen. Dadurch 
wird der Durchmesser des flachen bauchigen Abschnittes 
10a verformt und rediiziert, oder das Loch 21 des Basisen- 
des 3a des Clips 9 wird verformt und vergroBert, so daB der 
Manipulationsdraht 10 vom. Clip 9 gelost werden kann. Da- 
durch kann der Clip 9 im lebenden Gewebe befestigt wer- 
den. 

[0105] GemaB der fiinften Ausfuhrungsform ist der Clip 
direkt mit dem Manipulationsdraht verbunden, und die Zahl 
vom Komponenten im.Eingriffsabschhitt des Clips und Ma- 
nipulationsdrahtes nimmt ab. Dadurch werden die Herstel- 
lungskosten reduziert. AuBerdem wird die Handhabung bei 
der Anbringung des Clips wahrend einer Herstellung er- 
leichtert. 

[0106] Fig. 12A, 128, 12C bis 14 zeigen eine sechste Aus- 
fuhrungsform, die gleichen Bestandteile wie diejenigen der 
ersten Ausfuhrungsform sind mit den gleichen Bezugszif-. 
fern bezeichnet, iind deren Beschreibung wird weggelassen. 
[0107] Das Kopfendstiick 2 ist in das Kopfende des Ein- 
fUhri-phres 1 geschweiBt, gebondet oder gepreBt. Das Kopf- 
endstiick 2 ist ein kurzes Rohr aus einem Metall (wie z. B. 
rostfreiem Stahl) und hat eine in Richtimg auf das Kopfende 
verjiingte aufiere Urnfangsflache. Daher kann das Einsetzen 
des Einfiihrrohres 1 in den Endoskopkanal erleichtert wer- 
den. 

[0108] AuBerdem ist auch die innere Umfangsflache des 
Kopfendstucks 2 veijiingt, und der Innendurchmesser des 
Kopfendes - hat im wesentlichen dieselbe Abmessung wie 
der AuBeridurchmesser des Clipbefestigungsrings, der spa- 
ter beschrieben wird. Dies unterdriickt ein Losen des Clip- 
befestigungsrings. Der AuBendurchmesser der Endkante des 
Kopfendstucks 2 liegt in einem Bereich von 1,5 bis 3,3 mm, 
und der Innendurchmesser der Endkante des Kopfehdchips. . 
2 liegt in einem Bereich von etwa 1,0 bis 2,2 mm. 
[0109] Uberdies wird ein Clip .11 gebildet, indem ein diin- 
ner Metallstreifen an einem Mittelabschnitt gebogen,. der 
gekriimmte Abschnitt als ein Basisende 11a ausgebildet und 
ermoglicht wird, dass gegeniiberliegende Armabschnitte 
lib, lib', die vom Basisende 11a ausgeheh, einander kreu- 
zen. Die Endkanten der jeweiligen Armabschnitte Ub, lib' 
sind femer so gebogen, daB die Endkanten als Halteab- 
schnitte 11c, 11c' einander gegeniiberliegen. Fiir die Kopf- 
enden der Halteabschnitte 11c, 11c' ist ein Ende in einer 
kohvexen Form lid geformt, und das andere Endeist in ei- 
ner konkaven Form lie geformt, so daB das lebende Ge- 
webe einfach ergriffen wird. AuBerdem ist den Armab- 
schnitten lib, lib' die Eigenschaft des Auseinandergehens/ 
sich Offnens verliehen, so daB sie die Halteabschnitte He, 
11c' offnen, Ein riickwarts vorstehender Haken llf ist am 
Basisende hha angebracht. Der Haken llf wird geformt, in- 
dem der Streifen vorher in einer J-Form geformt iind der 
Streifen am Basisende 11a gebogen wird. 
[0110] Beispiele des Materials des diinnen Streifens, der 
den Clip 11 bildet, umfassen rostfreien Stahl, der die Feder- 
eigenschaft und Steifigkeit aufweist und das lebende Ge- 
webe sicher greifen kann. Die Beispiele beinhalten auch 
eine superelastische Legierung wie z. B. eine Nickel-Titan- 
Legierung. Wenn den Arrnabschnitten die Eigenschaft des 
Auseinandergehens/sich Offnens verliehen ist, offnen sich 
die Armabschnitte des aus der Htille hervortretenden Clips 
sicherer. 

[0111] Wenn auf den im Basisende des Clips angeordne- 
ten Haken llf eine Zugkraft in einem Betrag von etwa I bis 
5 kg angewendet wird. kann der Haken. llf die J-Form nicht 
beibehalten, wird verformt und verlauft im wesenthchen in 
•einer I-Form. 

[0112] Die Dicke des Streifens des Clips 11 liegt. auBer- 
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dem irr einem Bereich von 0,15 bis 0,3 liim; Der Halteab- 
schnitt hat eine Streifenbreite von 0,^bis 1,2 mm. Der Arm- 
abschnitt weist eine Streifenbreite von 0,5 bis 1,5 mm auf. 
Das Basisende hat eine Streifenbreite von 0,3 bis 0,5 mm. 
Der Haken steht vom Basisende des Clips um eine Lange 
von etw.a 1 bis 3 mm yor. 

[0113] Ein im Basisende des Clips 11 angeordneter Clip- 
befestigungsring 12 ist aus einem Harz, Metall oder derglei- 
chen geformt, welches Festigkeit und Elastizitat aufweist. 
AuBerdem sind ein Paar Fliigel i2a, 12a' in einem aufieren 
Umfangsabschnitt des Rings so angeordnet, dass die Fliigel 
elastisch verformt werden und in einer Umfangsrichtung un- 
gehindert hfervortreten oder sich zuruckziehen konnen. Die 
Anzahl Fliigel 12a, 12a' ist nicht auf Zwei begrenzt, und drei . 
oder vier Fliigel konnen genutzt werden. 
[0114] Wehn auf die Umifangsflache des Clipbefestigungs- . 
rings 12 in einer vertikalen Ricfcitung eine aufiere Kraft ange- 
wendet wird, werden die Riigel 12a, 12a* in der Innenflache 
des Befestigungsrings umgebogen. Da die Riigel 12a, 12a' 
die Innenflachen des Einfiihrrohres und des Kopfendchips 2 
beriihren, sind auf der Kopfendseite geneigte Oberflachen 
12b, 12b' gebildet Der Ring kann aus dem Einfuhrrohr 1 
und dem Kopfendchip 2 bhne jeglichen Widerstand sanft 
herausgeschoben werden. . 

[0115] Wenn der Qipbefestigungsring 12 an den Armab- 
schnitten lib, lib' des Clips 11 angebracht wird, werden die 
Armabschnitte lib, lib des Clips geschlossen. Der Ring hat 
eine im wesentlichen rohrenformige Gestalt. Der Clip 11 
wird mit dem Manipulationsdraht 4 verbunden, indem der 
Schleifendraht.4a am Haken llf angebracht wird. Selbst 
.wenn der Clip 11 durch den Manipulationsdraht 4 herausge- 
schoben wird, wird auBerdem der Eingriflf des Clips 11 und 
Manipulationsdrahtes 4 beibehalten, 'und der Clip 11 und der 
Clipbefestigungsring 12 konnen versuchsweise fixiert wer- 
den. In dieser Weise ist ein Polymeritiaterial wie z. B. Sili- 
. con 13 im Clipbefestigungsring 12 eingefiigt. 
[0116] Die Riigel 12a, 12a' des Clipbefestigungsrings 12 
konnen in dem Einfiihrrohr 1 im umgebogenen Zustand an- 
geordnet werden. Wenn die Riigel 12a, 12a' hervorgetreten 
sind, kann jedoch die Elastizitat der Flugel 12a, 12a' iiber 
eine lange Periode aofrechterhalteh werden. Da der Kon- 
taktwiderstand zwischen der Innenflache des Einfuhrrohres 
I und den Fliigelri abnimmt, kann auBerdem auch der Kraft- 
betrag zum Bewegen des Clips 11 im Einfuhrrohr 11 verrin- 
gert werden. 

[0117] Der Clipbefestigungsring. 12 wird durch Einsprit- 
zen von Harzen mit Festigkeit und Elastizitat (Polybutylter- 
ephthalat, Polyamid, Polyphenylamid, Riissigkristallpoly- 
mer, Polyetherketoh, Polyphthalamid) geformt. Altemativ 
dazu wird der Ring geformt, indem Metalle mit Elastizitat 
(eine superelastische Legierung wie z. B. rostfreier Stahl 
und eine Nickel-Titan-Legierung) injiziert, geschnitten oder 
plastifiziert werden. 

[0118] Der rohrenformige Abschnitt des Clipbefesti- 
gungsrings 12 hat einen Innendurchmesser von 0,6 bis 
1,3 mm und einen Aufiendurchmesser von etwa 1,0 bis 
2,1 mm. Wenn die Riigel 12a. 12a' hervorgetreten sind, ist 
der Durchmesser eines auBersten gegeniiberliegenden Teils 
auf 1 mm oder mehr unter Beriicksichtigung des Eingriffs 
mit dem Kopfendstiick 2 festgelegt. 

[0119] Als nachstes wird die Funktion der sechsten Aus- 

fiihrungsform beschrieben. 

[0120] Wahrend der Korperhohlraum mit dem Endoskop 
beobachtel wird, wird das Kopfende des Einfiihrrohres 1 zu 
einem Zielort gefuhrt. Den Clip 11 und Clipbefestigungs- 
ring 12, die im Einfuhrrohr 1 angeordnet sind, laBt man aus 
dem Kopfendchip 2 hervortreten. Dies wird realisiert, indem 
der Manipulationsdraht 4 in Richtung auf das Kopfende des 



Einfuhrrohres 1 geschoben wird: Die Riigel 12a, 12a' des 
Clipbefestigungsrings 12 werden umgebogen, wenn sie 
durch das Kopfendstiick 2 gefuhrt werden. Die Riigel 12a, 
12a' werden jedoch durch das Kopfendstiick 2 gefiihrt und 
5 dann wieder hervortreten gelassen. Dadurch wird verhin- 
dert, daB der Clipbefestigungsring 12 wieder in das Kopf- 
endstiick 2 gelangt. 

[0121] Wenn die Halteabschnitte He, 11c' des Clips 11 
nahe an das Zielgewebe gebracht sind und der Manipulati- 

10 onsdraht 4 gezogen wird, kommen die Riigel 12a, 12a* des 
Clipbefestigungsrings 12 mit der Endflache des Kopfend- 
stiicks 2 in Eingriff. Wenn der Manipulationsdraht 4 weiter 
gezogen wird; wird ein elliptischer Teil des Basisendes Ua 
des Clips U in den Clipbefestigungsring 12 gezogen. Da die 

15 Abmessung des elliptischen Abschnitts groBer als der Inr 
nendurchmesser des Clipbefestigungsrings 12 ist, wird hier 
der elliptische Abschnitt durch den Clipbefestigungsring 12 
zusanrmiengedriickt. Die Armabschrtitte lib, lib' werdeii 
dann weit auseinandergebogen/nach auBen geoffnet. 

20 [0122] In diesem Zustand wird; wie in Fig, 13 gezeigt ist, 
der Clip 11 so gefiihrt, daB er das lebende Zielgewebe 14 
halt. Wenn der Manipulationsdraht 4 weiter gezogen wird, 
werden die Armabschnitte lib, lib' des Clips 11 in deh. 
Clipbefestigungsring 12 gezogen, uhd die Halteabschnitte 

25 11c, 11c' des Clips 11 werden geschlossen. Wahrend das le- 
bende Gewebe 14 durch die Armabschnitte lib,, lib' des 
. Clips sicher gehalten wird, der Manipulationsdraht 4 weiter 
gezogen wird und der Haken llf gestreckt wird, wird der 
Eingriff des Clips 11 und des Manipulationsdrahtes 4 gelost. 

30 Dadurch kann der Clip 11, der das lebende Gewebe 14 halt, 
im Korperhohlraum befestigt werden. 
[0123] GemaB der sechsten Ausfuhrungsform wird zu- 
satzlich zum Effekt der.ersten Ausfiihrungsform der fol- 
gende Effekt erzielt. Da der Clipbefestigungsring die Arm- 

35 abschnitte des Clips begrenzt, kann das lebende Gewebe mit 
einer starkeren Kraft ligiert werden. 

[0124] Fig. 15 zeigt eine siebte Ausfuhrungsform, die 
gleichen Bestandteile wie diejenigen der ersten Ausfiih- 
rungsform sind mit den gleichen Bezugsziffem bezeichnet, 

40 und deren Beschreibung ist weggelassen, 

[0125] . Ein biegsames Manipulationsglied 15 ist im Ein- 
fiihrrohr 1 so eingesetzt, dass sich das Glied vorwarts bewe- 
gen oder. zuriickziehen kann. Das Manipulationsglied 15 ist 
hinter einem Clipbefestigungsring 16 angeordnet, der in 

45 dem Einfuhrrohr 1 angeordnet ist, wie spater beschrieben 
wird, und nimmt direkt die wahrend eines Ligierens mit dem 
Clip 11 durch den Manipulationsdraht 4 angewendete Kraft 
auf. 

[0126] Das Manipulationsglied 15 ist eine Wicklungs- 
50 hiille, die gebildet wird, indem zum Beispiel ein Metalldraht 
mit einem kreisformigen Querschnitt (wie zum Beispiel 
rostfreier Stahl) um die Innen- und AuBenflachen mit Kon- 
kavitaten/konvexitaten eng gewickelt wird. Wenn der Ma- 
nipulationsdraht 15 in Richtung auf das Kopfende beziiglich 
55 des Einfiihrrohres 1 bewegt wird, kann man den Clip 11 und 
den Clipbefestigungsring 16 aus dem Einfiihrrohr 1 hervor- 
treten lassen. 

[0127] Das Manipulationsglied 15 kann eine quadratische 
^cklungshiille sein, die gebildet wird, indem zum Beispiel 

60 ein Metalldraht (beispiels weise rostfreier Stahl) mit einem 
. kreisformigen Querschnitt zusammengedriickt wird, der 
Drahtquerschnitt rechteckig festgelegt und der Draht eng 
um die glatten Innen- und AuBenflachen gewickelt wird. Im 
Vergleich zur runden W^ckliings hiille kann auBerdem die 

65 Wicklungshiille mit einem groBen Innendurchmesser reali- 
siert werden,. selbst wenn der gleiche Durchmesser des Ma- 
terialdrahtes verwendet wird. Daher werden das Hervortre- 
ten. des Clips und das Einsetzen des Manipulationsdrahtes 
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weiter erleichtert. 

[0128] . tJberdies kann das Manipulationsglied 15 eine 
Rohrhulle aus einem Polymerharz sein (synthetisiertes Polyr 
merpolyamid, Polyethylen mit hoher/niedriger Dichte, Po- 
lyester,. Polytetrafluorethylen, Tetrafluorethyleh-Perfluoral- 5 
kylivinylether-Copolymer, Tetrafluorethylen-Hexafluorpro- 
pylen-Copolymer und dergleichen). Da die Innen- und Au- 
Benflachen der Hiille glatt sind, werden das Einsetzen der 
Hiille in dem Einfuhrrohr 1 und das Einsetzen des Manipu- . 
lationsdrahtes 4 erleichtert. 10 
[0129] AuBerdem kann das Manipulationsglied 15 cine 
Rohrhulle sein, die gebildet wird, indem ein Verstarkungs- 
giied in einem Doppelrohr, desseh Wand Innen- und AuBen- 
schichten aufweist, angeordnet und eingebettet wird. Die In- 
nen- und AuBenschichten sind aus dem Polymerharz gebil*- 15 
det Das Verstarkungsglied ist aus einer zum Beispiel durch 
Stricken eines feinen Metalldrahtes in einer Gitterform ge- 
bildeten zylindrischen Lamelle hergestellt, der wird. Im Ver- 
gleich zur Rohrhulle, in' der das ^ferstaricungsglied nicht ein- 
gebettet ist,* hat daher die Hiille eine bessere Widerstandsfa- 20 
higkeit gegen Kompressibn imd verbiegt sich nicht, selbst . 
wehn die Kraft zum Zusammendruckeii der Hiille auf das 
Kopfende und Basisende der Hiille angewendet wird. 
[0130] Das Manijpulationsglied 15 hat eiiien AuBeridurch- 
messer, der in dem Einfiihrrohr 1 aufgenommen werden 25 
kann, einen Innendurchmesser, durch den der Manipulati- 
onsdraht 4 eingesetzt werden kann, und einen AuBendurch- 
messer von 3 nun oder weniger. Der Innendurchmesser ist 
so groB wie mdglich festgelegt. AuBerdem kann der Betrag 
einer Kraft zum Hervortretenlassen sicher iibertragen wer- 30 
den. Die Dicke des Glieds muss so festgelegt sein, dass sich 
das Giied selbst unter der wahrend eines Ligierens mit dem 
Clip 11 angewendeten Kraft nicht verbiegt. 
[0131] Wenn der Clipbefestigungsring 16 an den Armab- 
schnitten lib, lib' des Clips 11 angebracht ist, sind auBer- 35 
dem die Armabschnitte lib, lib' des Clips il geschlossen, 
und der Ring hat eine im wesentlichen rohrenformige Form. 
Der Clip II wird mit deni Manipulationsdraht 4 verbunden, 
indem der Schleifendraht 4a am Haken llf angebracht wird. 
[0132] Der Clipbefestigungsring 16 wird abgeformt, in- 40 
dem Harze mit einer Festigkeit (Polybutylterephthalat, Po- 
ly amid. Polyvinyl amid, Flussigkristallpolymer, Polyether- 
keton, Polyphthalamid) eingespritzt werden. Altemativ 
dazu kann der Ring abgeformt werden, indem das Metall 
(wie zum Beispiel rostfreier Stahl) injiziert, geschnitten 45 
oder plastifiziert wird. 

[0133] AuBeirdem hat der Clipbefestigungsring 16 einen 
Inneiidurchmesser von 0,6 bis 1,3 rhm und einen AuBen- 
durchmesser von etwa 1,0 bis 2,1 mim. 

[0134] Als nachstes wird die Funktion der siebten Ausfuh- 50 
rungsform beschrieben. 

[0135] Wahrend der Korperhohlraum mit dem Endoskop 
beobachtet wird, wird das Kopfende des Einfuhrrohres 1 
zum lebenden Gewebe 14 gefiihrt. Den Clip 11 und Clipbe- 
festigungsring 16, die im Einfiihrrohr 1 angeordnet sind, 55 
lasst man aus dem Einfuhrrohr 1 hervortreten. Dies wird* 
realisiert, indem das Manipulationsglied 15 in Richtung auf 
das Kopfende des Einfuhrrohres 1 geschoben oder das Ein- 
fiihrrohr 1 in Richtung auf das Basisende gezogen wird. 
[0136] Wenn die Halteabschnitte 11c, 11c' des Clips 11 60 
nahe an das lebende Gewebe 14 gebracht sind und der Ma- 
nipulationsdraht 4 gezogen wird, konimt eine Basisendfla- 
che 16a des Clipbefestigungsrings 16 mit einer Kopfendfla- 
che 15a des Mahipuladonsglieds in Eingriff". Wehn der Ma- 
nipulationsdraht 4 weiter gezogen wird, wird der elliptische 65 
Teil des Basisendes Ua des Clips 11 in den Clipbefesti- 
gungsring 16 gezogen. Da die Abmessung des elliptischen 
Abschnitts groBer als der Innendurchmesser des Clipbefesti- 



gungsrings 16 ist, wird hier der elliptische Abschnitt durch 
den Clipbefestigungsring 16 zusammengedriickt. Die Arm- 
abschnitte lib, lib' werden dann sehr auseinandergebogen/ 
nach auBen geoffhet. 

[0137] In diesem Zustand wird der Clip 11 so gefuhrt, dass 
er das lebende Zielgewebe 14 halt. Wenn der Manipulati- 
onsdraht 4 weitergezogen wird, werden die Armabschnitte 
lib, lib* des Clips 11 in den Clipbefestigungsring 16 gezo- 
gen, und die Halteabschnitte 11c, 11c' des Clips U werden 
geschlossen. \yahrend das lebende Gewebe 14 durch die 
Armabschnitte lib, lib* des Clips sicher gehalteh werden, 
der Manipulationsdraht 4 weiter gezogen und der Haken lif- 
gestreckt wird, wird der Eingriff des Clips U und des Mani- 
pulationsdrahtes 4 gelost. Dadurch kann der Clip 11, der das 
lebende Gewebe 14 halt, im Korperhohlraum befestigt wer- 
den. 

[0138] GemaB der siebten Ausfiihrungsform wird zusatz- 
Hch zum Efifekt der sechsten Ausfiihrungsform der folgende 
Effekt erzielt. Das Hantiereri beim Hervortretenlassen des 
Clips aus dem Einfuhrrohr kann leichter und sicher durchge- 
ftihrt werden. 

[0139] Fig. 16 und 17 zeigen eine achte Ausfiihrungs- 
form. Die achte Ausfiihrungsform ist von der siebten Aus- 
fiihrungsform in einem Clip 17 und Manipulationsdraht 18 
verschieden. Fur den Clip 17 ist der Haken llf des Clips 11, 
der in der siebten Ausfiihrungsform beschrieben wurde, 
weggelassen. Der sonstige Aufbau ist derselbe wie der des 
Clips 11. 

[0140] Der Manipulationsdraht 18 ist aus einem einzigen 
Oder gezwimten.Metalldraht gebildet und weist ein geboge-. 
nes Kopfende auf, so dass ein Schleifenabschnitt ISa.ge-.. 
schaffen wird. Ein AuBendurchmesser liegt in der GroBen- 
ordnung von 0,1 bis 0,6 mm., Wie in Fig. 16 gezeigt ist, ist . 
der Schleifenabschnitt 18a des Manipulationsdrahtes 18. di- 
rekt mit einem Basisende 17a des Clips 17 verbunden. J 
[0141] Wenn wahrend eines Ligierens mit dem Clip auf 
den Schleifenabschnitt 18a eine Kraft von 1 bis 5 kg ange- 
wendet wird,' wird auBerdem, wie in Fig. 17 gezeigt ist, der 
Schleifenabschnitt 18a im wesentlichen linear gestreckt. 
Dies lost den Eingriff des Clips 17 und des Manipulations- 
drahtes 18. 

[0142] Die Funktion der achten Ausfiihrungsform wird als 

nachstes beschrieben. 

[0143] Wenn die Halteabschnitte des Clips 17 nahe an das 
lebende Gewebe gebracht sind und der Manipulationsdraht 
18 gezogen wird, konunt die Basisendflache 16a des Clipbe- 
festigungsrings 16 mit der Kopfendflache 15a des Manipu- 
lationsgliedes in Eingriff. Wenn der Manipulationsdraht 18 
weiter gezogen wird, wird daher der elliptische Abschnitt 
des Basisendes des Clips 17 mit einem groBeren Innen- 
durchmesser als dem des Clipbefestigungsrings 16 durch 
den Clipbefestigungsring 16 zusammengedriickt. Die Arm- 
abschnitte 17b, 17b' werden dann sehr auseinandergezogen/ 
nach auBen gebffnet. 

[0144] In diesem Zustand wird der Clip 17 so gefiihrt, 
dass er das lebende Zielgewebe 14 halt. Wenn der Manipu- 
lationsdraht 18 weiter gezogen wird, werden die Armab- 
schnitte 17b, 17b' des Clips 17 in den Clipbefestigungsring 
16 gezogen, und die Halteabschnitte des Clips 17 werden 
geschlossen. Wahrend das lebende Gewebe 14 durch die* 
Halteabschnitte des Clips 17 sicher gehalten wird, wird der 
Manipulationsdraht 18 weiter gezogen, und der Schleifen- 
abschnitt 18a wird im wesentlichen linear gestreckt Dies 
lost den Eingriff des Clips 17 und Manipulationsdrahtes 18. 
Dadurch kann der Clip 11 mit dem darin gehaltenen leben- 
den Gewebe 14 im Korperhohlraum befestigt werden. 
[0145] GemaB der achten Ausfiihrungsform wird zusatz- 
lich zum Effekt der siebten Ausfiihrungsform der folgende 
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Effekt erzielt. Da es unnotig ist, den Haken llf in dem Ba- 
sisende des Clips 17 abzuformen, kann der Clip 17 billiger 
hergestellt werden. Da der Schleifenabschnitt 18a des Kopf- 
endes des Manipulationsdrahtes 18 auBerdem gebildet wird, 
indem einfach der Draht gebogen wird, kann der Manipula- 
tionsdraht 18 billiger geformt und mit dem Basisende.des 
Clips 17 einfach verbunden werderi. 

[0146] Fig. ISA bis 18D zeigen eine neuhte Ausftihrungs- 
form und sind Langsseitenahsichten, die die Funktion des 
Ligiergerates zeigen. Die gleicheri Bestandteile wie diejeni- 
gen der siebten Ausfuhrungsform sind mit den gleichen Be- 
zugsziffem bezeichnet, und ihre Beschreibung wird wegge- 
lassen. Der Manipulationsdraht 10 ist durch das Manipulati- 
onsglied 15 so gefiihrt, dass.sich der Draht vorwarts bewe- 
gen Oder zunickziehen kann. 

[0147] Der Clip 9 hat die gleiche Struktur wie die der 
fiinften Ausftihrungsform, die in Fig. 11 A, IIB dargestellt 
ist. Das Loch 21, durch das der Manipulationsdraht 10 ein- 
gesetzt werden kann, ist im Basisende 9a des Clips 9 ausge- 
bildet. Der bauchige Abschnitt 10a als die Stoppeinrichtung, 
die grofier als das Loch 21 ist, ist ini Kopfende des Manipu- 
lationsdrahtes 10 angeordnet. tTberdies ist zwischen der 
Kopfendflache des Manipulationsgliedes 15 und dem Basis- 
ende des Clips 9 der CUpbefestigungsring 16 angeordnet, 
der aus einem zylindrischen Rohr geschaffen ist, wahrend 
der Manipulationsdraht 10 durch den Ring eingesetzt ist. 
[0148] Die Funktion der neunten Ausfuhrungsform wird 
als nachstes beschrieben. 

[0149] Wie in Fig. 1 8 A gezeigt ist, ist der Clip 9 am Kopf- 
ende des Einfiihrrohres 1 angebracht, und das Manipulati- 
onsglied 15 stoBt vor einem Ligieren iiber den Qipbefesti- 
gungsring 16 an das Basisende 9a des Clips 9. 
[0150] Wie in Fig. 18B gezeigt ist, treten, wenn das Mani- 
pulatiorisglied 15 vorwarts bewegt oder das Einfuhrrohr 1 
zuruckgezogen wird, der Clip 9 und der Qipbefestigungs- 
ring 16 aus dem Kopfende des Einfiihrrohres 1 hervor. Wenn 
der Manipulationsdraht 10 gezogen wird, wird in diesem 
Zustand das Basisende 9a des Clips 9 in den Clipbefesti- 
gungsring.l6 gezogen, und die Armabschnitte 9b, 9b' biegen 
sich sehr auseinander/offnen sich sehr, wie in Fig. 1 8C ge- 
zeigt ist.. In diesem Fall kann die durch den Manipulations- 
draht 10 angewendete Kraft iiber den CUpbefestigungsring 
16 vom Manipulationsglied 15 sicher aufgenommen wer- 
den. 

[0151] Wenn die Halteabschnitte 9c, 9c' des Clips 9 auf 
das Zielgewebe 14 gedruckt werden und der Manipulations- 
draht 10 weiter gezogen wird, werden in diesem Zustand die 
Armabschnitte 9b, 9b' des Clips 9 in den Qipbefestigungs- 
ring 16 gezogen, und die Halteabschnitte 9c, 9c' werden ge- 
schlossen. Wie in Fig. lSD gezeigt ist, kann dadurch das 
Zielgewebe 14 gehalten werden. Wenn der" Manipulations- 
draht 10 weiter gezogen wird, verformt sich der bauchige 
Abschnitt 10a des Kopf endes des Manipulationsdrahtes 10 
und vergroBert das Loch 21 des Basisendes 9a des CHps 9. 
Altemativ dazu wird der Durchmesser des bauchigen Ab- 
schnitts 10a verformt und reduziert, so dass der Manipulati- 
onsdraht 10 vom Clip 9 getrennt wird. Dadurch kann der 
Clip 9 im lebenden Gewebe befestigt werden. 
[0152] GemaB der neunten Ausfuhrungsform ist der Clip 
direkt mit dem Manipulationsdraht verbunden, und die An- 
zahl von Komponenten im Eingriffsabschnitt des Clips und 
Manipulationsdrahtes nimmt ab. Dadurch werden die Her- 
stellungskosten reduziert. AuBerdem wird das Hantieren bei 
der Anbringung des Clips wahrend der Herstellung erleich- 
tert. 

[0153] Da die durch den Manipulationsdraht angewendete 
Kraft vom Manipulationsglied sicher aufgenommen werden 
kann, kann auBerdem das lebende Gewebe mit einer starke- 
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ren Kraft ligiert werden. Da der Clipbefestigungsring die 
Armabschnitte des Clips begrenzt, kann iiberdies das le- 
bende Gewebe mit einer viel starkeren Krafl ligiert werden. 
[0154] Fig. 19A bis 19C zeigen eine zehnte Ausfiihrungs- 
5 form und sind Langsseitenansichten, die die Funktion des 
Ligiergerates darstellen. Die gleichen Bestandteile wie die- 
jenigen der siebten Ausfuhrungsform sind mit denselben. 
Bezugsziffem bezeichnet, und dereh Beschreibung ist weg- 
gelassen. Der Manipulationsdraht 10 ist so durch das Mahi- 
10 pulationsglied 15. gefiihrt, dass der Draht sich vorwarts be- 
wegen oder zunickziehen kann. 

[0155] Der Clip 9 hat die gleiche Struktur wie die der in 
Fig. 11 A, IIB gezeigten fiinften Ausfuhrungsform und die 
der neunten Ausfuhrungsform. Das Loch 21, durch das der 
IS Manipulatiorisdraht 10 eingesetzt wenden kann, ist im Basis- 
ende 9a des Clips 9 ausgebildet. Der bauchige Abschnitt 10a 
als die Stoppeinrichtung, die groBef als das Loch 21 ist, ist 
im Kopfende des Manipulationsdrahtes .10 angeordnet. 
Uberdies ist der CUpbefestigungsring 12 als Eingrififsein- 
20 richtung mit der gleichen S truktur wie die der sechsten Aus- 
fiihrungsform, die in Fig. 14 dargestellt ist, zwischen der 
Kopfendflache des Manipulationsgliedes 15 und dem Basis- ^ 
ende des Clips 9 angeordnet, wahrend der Manipulations- 
draht 10 durch den Ring eingesetzt ist. 
25 [0156] Die Funktion der zehnten Ausfuhrungsform Wird 
als nachstes beschrieben. 

[0157] Wie in Fig. 1 9 A gezeigt ist, ist der Oip 9 am Kopf- 
ende des Einfiihrrohres 1 angebracht, und das Manipulati- 
onsglied 15 stpBt vor einem Ligieren iiber den Clipbefesti- 
30 giingsring 12 an das Basisende 9a des Clips 9. 

[0158] Wie in Fig. 19B gezeigt ist, treten, wenn das Mani- 
pulationsglied 15 vorwahs bewegt oder das Einfuhrrohr 1 
zuruckgezogen wird, der Clip 9 und der CUpbefestigungs- 
ring 12 aus dem Kopfende des Einfiihrrohres 1 hervor. Wenn 
35 in diesem Zustand der Manipulationsdraht 10 gezogen wird, 
wird das Basisende 9a des Clips 9 in den CUpbefestigungs- 
ring 12 gezogen, und die Armabschnitte 9b, 9b' biegen sich 
sehr auseinander/offnen sich sehr, wie in Fig, 19C gezeigt 
ist. In diesem Fall werden die Fliigel 12a, 12a' des Clipbefe-. 
40 stigungsrings 12 umgebogen, wenn sie durch das Kopfend- 
stiick 2 gelangen. Wenn die Klingen 12a,. 12a' durch das 
Kopfendstiick gefiihrt sind, treten die Fliigel wieder hervor 
und kommen mit dem Kopfendstiick 2 in Eingriff. Daher 
kann verhindert werden, dass der CUpbefestigungsring 12 
45 wieder in das Kopfendstiick 2 eintritt. Die durch den Mani- 
pulationsdraht 10 angewendete Kraft kann iiber den CUpbe- 
festigungsring 12 vom Kopfendstiick 2 sicher aufgenommen 
werden. 

[0159] Ahnlich wie die neunte Ausfuhrungsform werden 
50 in diesem Zustand, wenn die Halteabschnitte 9c, 9c' des 
CUps 9 auf das Zielgewebe 14 gedriickt werden und der Ma- 
nipulationsdraht 10 weiter gezogen wird, die Arniabschnitte 
9b, 9b' des Clips 9 in den CUpbefestigungsring 12 gezogen, 
und die Halteabschnitte 9c, 9c' werden geschlossen. Da- 
55 durch kann das Zielgewebe 14 gehalten werden. Wenn der 
Manipulationsdraht 10 weiter gezogen wird, formt sich der 
bauchige Abschnitt 10a des Kopf endes des Manipulations- 
drahtes 10 und vergroBert das Loch 21 des Basisendes 9a 
des Clips 9. Altemativ dazu wird der Durchmesser des bau- 
60 chigen Abschnitts 10a verformt und reduziert, so dass der 
Manipulationsdraht 10 vom CUp 9 getrennt wird. Dadurch 
kann der Clip 9 im lebenden Gewebe befestigt werden. 
[0160] GemaB der zehnten Ausfiihrungsform kann zusatz- 
lich zur neunten Ausfiihrungsform, da die durch den Mani- 
65 pulationsdraht angewendete Kraft von der Eingriffseinrich- 
tung sicher aufgenommen werden kann, das lebende Ge- 
webe mit einer starkeren Kraft ligiert werden. Da der CUp- 
befestigungsring die Armabschnitte des Clips begrenzt. 
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kann auCerdem das lebende Gewebe mit einer viel starkeren . 
Kraft ligierl werden. 

[0161] Fig. 20A bis 20D zeigen eine elfte Ausfiihrungs- 
form und sind Lahgsseitenansichteri, die die Funktion des 
Ligieigerates zeigen. Die gleichen Bestandteile wie diejeni- 
gen der funften Ausfuhningsform sind mit den gleichen Be- 
zugsziffem bezeichnet, und deren Beschreibung wird weg- 
gelassen. 

[0162] Wie in Fig. 20A gezeigt ist, wird der Manipulati- 
onsdraht durch den bauchigen Abschnitt 10a und Basisend- 
draht 10' gebildet. Der Basisenddraht 10' ist an den Manipu- 
lationsdraht 10 geschweifit oder gebondet. Altemativ dazu 
wird, wenn der Kemdraht des Basisenddrahtes 10', der aus . 
dem gezwimten Metalldraht geschaffen ist, im Maniptilati- 
onsdraht 10 verwendet wird, nur ein Draht genutzt, nimmt 
die Zahl von Komponenten ab, und daher konnen die Her- 
stellungskosten reduziert werden. Der Durchmesser des Ba- 
sisenddrattites 10' liegt in der GroBenordnung von 0,3 bis 
1,5 mm. 

[0163] Der Clip 3 hat grundsatzlich die gleiche Struktur 
wie die der in Fig. 1 bis 5A, 5B, 5C gezeigten ersten Aus- 
fiihrungsform. Ahnlich wie die neunte Ausfuhningsform ist 
im Basisende 3a das IJoch 21 ausgebildet. Mehrere CUps 3 
sind im Einfuhrrohr 1 hintereinander angeordnet, der Mani- 
pulationsdraht 10 wird durch das Lx)ch 21 jedes Clips 3 ein- 
gesetzt, der bauchige Abschnitt 10a ist in das Loch 21 eines 
Vorderendes eingepasst, und es wird verhindert, dass der 
Manipulationsdraht 10 herausfallt. 

[0164] Die Funktion der elften Ausfuhningsform wird als 
nachstes beschrieben. 

[0165] Wie in Fig. 20A gezeigt ist, ist die Mehrzahl Clips 
3 im Kopfende des Einfuhrrohres 1 hintereinander angeord- 
net, und der bauchige Abschnitt 10a ist in das Loch 21 des 
vorderen Clips 3 eingepasst. 

[0166] Wie in Fig. 20B gezeigt ist, tritt, wenn der Basi- 
senddraht 10' vbrwarts bewegt wird oder das Einfuhrrohr 1 
zuriickgezogen wird, der vordere Clip 3 aus dem Kopfende 
des Einfuhrrohres 1 hervor, und die Armabschnitte 3b, 3b' 
gehen sehr auseinander/offnen sich sehr. Wenn in diesem 
Ziistand der Basisenddraht 10' gezogen wird, wird das Ba- 
sisende 3a des Clips 3 in das Kopfendstuck 2 gezogen, und 
die in den Armabschnitten 3b, 3b' des Clips 3 angeordneten 
Vorspriinge 3g, 3g' kommen mit dem Kopfende des Kopf- 
endstucks 2 in Eingriff, wie in Fig. 20C gezeigt ist. Wenn 
der Basisenddraht 10' weiter gezogen wird, wird das Basis- 
ende 3a des Clips 3 plastisch verformt, werden die Halteab- 
schnitte 3c, 3c' geschlossen, und das Zielgewebe 14 kann 
gehalten werden. 

[0167] Wenn der Basisenddraht 10' weiter gezogen wird, - 
verformt sich der bauchige Abschnitt 10a des Kopfendes 
des Manipulationsdrahtes 10 und vergroBert das Loch 21 
des Basisendes 3a des Clips 3. Dadurch wird der Manipula- 
tionsdraht 10 vom Clip 3 getrennt, und der Clip 3 kann im 
lebenden Gewebe befesligt werden. 

[0168] Wenn der Basisenddraht 10' vorwarts bewegt wird 
oder das Einfuhrrohr 1 zuriickgezogen wird, kommt als 
nachstes der bauchige Abschnitt 10a des Manipulations- 
drahtes 10 in dem Loch 21 des zweiten Clips 3 in Eingriff, 
und den zweiten Clip 3 kann man aus dem Kopfendstuck 2 
am Kopfende des Einfuhrrohreis 1 hervortreten lassen. Wenn 
eine ahnUche Handhabung wiederholt wird, kann das le- 
bende Gewebe mit dem Clip 3 fortlaufend ligiert werden. 
[0169] GemaB der elften Ausfuhrungsform ist die Ein- 
griffsstruktur des Qips und Manipulationsdrahtes verein- 
facht, und die Anzahl von Komponenten kann verringert 
werden, so dass die Herstellungskosten reduziert werden 
konnen. AuBerdem kann das Hantieren bei der Anbringung 
des CUps wahrend der Herstellung erleichtert werden, und 



eine Zerlegung beim Aufbau kann verhindert werden. Da 
der Clip durch den Manipulationsdraht im Einfuhrrohr in 
der Umgebung einer Mitte angeordnet wird, tritt uberdies" 
der Clip mit einem kleinen Kraftbetrag vor. AuBerdem kann 
5 das Ligieren des Gewebes mit dem . Clip kontinuierlich 
durchgefuhrt werden, indem einfach ein Basisenddraht ge- 
. zogen wird, und die Bedienbarkeit kann daher gesteigert 
werden. 

[0170] Wenn die Halteabschnitte 3c, 3c' des Clips 3 das 

10 Gewebe halten, kann uberdies in einigen Fallen das Zielge- 
. webe 14 nicht sicher gehalten werden. Altemativ dazu wird 
in einigen Fallen das vom Zielgewebe verschiedene Gewebe 
vom Clip 3 ergriffen. In diesem Fall wird der Clip 3 mit den 
einmal geschlossenen Halteabschnitten 3c, 3c' emeut aus- 

15 einandeigebpgen/geofFnet, wird das Gewebe wieder anvi- 
siert, und der Clip 3 wird manchmal wieder geschlossen. 
[0171] Der Basisenddraht 10' wird ein wenig aus dem in 
Fig. 20B gezeigten Zustand gezogen. Wahrend das Gewebe 
zwischen den Halteabschnitten 3c, 3c' des Clips 3 gehalten 

20 wild und der Clip 3 emeut auseinandergebogen/geoifhet 
werden muss, wird das Offnen des Clips durch den folgen- 
den Vorgang realisiert Das heiBt, der Basiseuiddraht 10* wird 
vorwarts geschoben oder in Richtung auf das Basisende des 
Einfuhrrohres 1 gezogen, so dass die Armabschnitte 3b, 3b' 

25 des Clips 3 auseinandergebogen/geoffhet werden. In diesem 
Fall ist das Basisende 3a des Clips 3 noch nicht plastisch 
verformt. Daher konnen die Armabschnitte 3b, 3b' des Clips 
3 durch die vorgegebene elastische Kraft auseinandergebo- 
gen/geoffnet werden. In diesem. Fall kann das Zielgewebe 

30 14 emeut anvisiert und durch den Clip 3 ergriffen werden. 
[0172] Das Behandlungswerkzeug fur das Endoskop hat 
gewohnlich eine Gesamtlange von 1000 mm oder mehr uiid* 
ist sehr lang. Daher ist es schwierig, das Werkzeug in eiiiem 
geradegezogenen Zustand zu verpacken, und das EinfiilS- 

35 rohr 1 wird in einem kleinen geroD ten Zustand verpackt. ' 
Um ein Verpackungsgehause zu verkleinem, ist es iiblich, 
das Einfuhrrohr 1 so klein wie moglich zu rollen und zu ver- 
packen. In dem Ligiergerat, in welchem die Mehrzahl Clips 
3 wie obeh beschrieben angeordiiet ist, wird jedoch, wenn 

40 das Einfuhrrohr 1 wahrend einer Verpackung stark gebogen 
wird, der im Einfuhrrohr 1 angeordnete Clip moglicher- 
weise verformt und zerbrochen, und der Clip 3 kann mogli- 
cherweise die Funktion nicht zufriedenstellend erfiillen. 
[0173] Auf der anderen Seite betragt, wie in Fig. 20D ge- 

45 zeigt ist, ein minimaler Biegeradius r eines gekrummten Ab- 
schnitts 32 des Kopfendes eines Endoskops 31 etwa 15 mm.. 
Daher miiss der Clip 3 so entworfen werden, dass er nicht 
verformt oder zerbrochen werden kann, selbst wenn das 
Einfuhrrohr 1 des Ligiergerates mindestens in deri Biege;- 

50 radius r von 15 mm gebogen wird. In dem Ligiergerat, in 
welchem die Mehrzahl Clips 3 angeordnet ist, muss dadurch 
das Einfuhrrohr 1 mit den darin angeordneten Clips 3 bei 
dem Biegeradius r von 15 mm oder mehr oder im geradege- 
zogenen Zustand verpackt werden. 

55 [0174] Wenn das Einfuhrrohr 1 des Ligiergerates in den 
Forzepskanal des Endoskops 31 eingesetzt wird und das 
Einfuhrrohr 1, das die Clips 3 enthalt, hinter dem gekriimm- 
ten Abschnitt 32 des Endoskops 31 angeordnet wird, ist es 
auBerdem sehr schwierig, die Clips 3 aus dem Einfuhrrohr 1 

60 hervortreten zu lassen. Der gekriimmte Abschnitt 32 des En- 
doskops 31 bildet eineri groBen Widerstand, und der im Ba- 
sisende des Einfuhrrohres 1 angeordnete Clip 3 kann nicht 
in Richtung des Kopfendes des Einfuhrrohres 1 bewegt wer- 
den. Dadurch muss das den Clip 3 enthaltende Einfuhrrohr 1 

65 vor dem gekrummten Abschnitt 32 des Endoskops 31 ange- 
ordnet werden. Im allgemeinen betragt die Lange des ge- 
krummten Abschnitts 32 des Endoskops 31 von dem Kopf- 
ende des Endoskops aus etwa 120 mm. 
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..[0175] Auf der anderen Seite muss man das in den For- 
zepskanal des Endoskops 31 eingesetzte Einfiihrrbhr 1 zu 
einer Stelle in einem Sichtfeld des Endoskops 31 aus dem 
Kopfende des Endoskops hervbrtreten lassen. (Die Lange 
vom Kopfende des Endoskops zum Kopfende des Einfuhr- 
rohres wird minimal sichtbare Distanz L genannt). Im allge- 
meirien betragt die mi nimale sichtbare Distanz L des Endo- 

, skops 31 etwa 5 mm. Daher wird das die Clips 3 enthaltende 
Einfuhrrohr 1 nicht im gekriimmten Abschnitt 32 des Endo- 
skops 31 in einer aus dem Kopfende des Endoskops um 
mindestens 5 mm hervortretenden Position angeordnet. Da- 
durch miissen alle Clips 3 in einer Position von 125 mm 
Oder weniger vom Kopfende des EinfUhrrohres 1 des ligier- 
gerates aus angeordnet werden. 

[0176] Fig. 21A bis 21D zeigen eine zwolfte Ausfuh- 
rungsform und sind Langseitenansichten, die die Funktipn 
des Ligieigerates zeigen. Die gleichen Bestanditeile wie die 
in der neunten AusfUhrungsform sind mit denselben Be- 
zugsziffem bezeichnet, und deren Beschreibung ist wegge- 
lassen. ^ 

[0177] Eine Mehrzahl Clips 9 und eine Mehrzahl Clipbe- 
festigungsringe 16 sind im: Einfuhrrohr 1 abwechselnd hin- 
tereinander angeordnet. Der Clip 9 und Clipbefestigungs- 
ring 16 haben die gleiche Struktur wie die der neunten Aus- 
fUhrungsform, die in Fig. 18A bis iSD gezeigt ist, und das 
Loch 21, durch das der Manipulationsdraht 10 eingesetzt 
werden kann, ist im Basisende 9a des Clips 9 ausgebildet. 
Der bauchige Abschnitt 10a als die Stoppeinrichtung, die 
groBer als das Loch 21 ist, ist im Kopfende des Manipulati- 
onsdrahtes 10 angeordnet.- 

[0178] Uberdies wird der Clipbefestigungsring 16, der aus 
dem zylindrischen Rohr gebildet ist, durch das der Manipu- . 
lationsdraht 10 eingesetzt ist, zwischen der Kopfendftache 
des Manipulationsgliedes 15 und dem Basisende des Clips 9 
angeordnet; per Manipulationsdraht 10 wird durch das 
Loch 21 des Clips 9 eingesetzt, der bauchige Abschnitt 10a 
wird in das Loch 21 des vorderen Clips 9 eingepasst, und ein 
Herausfallen des Manipulationsdrahtes 10 wird verhindert. 
[0179] Als nachstes wird die Funktion der zwolften Aus- 
fuhrungsform beschrieben. 

[0180] Wie in Fig. 21 A gezeigt ist, sind mehrere Clips 9 
und mehrere Clipbefestigungsringe 16 im Einfuhrrohr 1 ab- 
wechselnd hintereinander angeordnet, und das Kopfende 
des Manipulationsglieds 15 stoBt vor einem Ligieren an das 
Basisende des hintersten Clipbefestigungsrings 16. 
[0181] Wie in Fig. 21 B gezeigt ist, treten, wenn das Mani- 
pulationsgiied 15 vorwarts bewegt oder das Einfuhrrohr 1 
zunickgezogen wird, der vordere Chp 9 und Clipbefesti- 
gungsring 16 aus dem Kopfende des Einfuhrrohres 1 hervor. 
In diesem Zustand wird, wenn der Manipulationsdraht 10 
gezogen wird, das Basisende 9a des Clips 9 in den Clipbefe- 
stigungsring 16 gezogen, und die Armabschnitte 9b, 9b' des 
Clips gehen sehr auseinander/offnen sich sehr, wie in Fig. 
21C gezeigt ist. In diesem Fall kann die durch den Manipu- 
lationsdraht 10 angewendete Kraft iiber den Clipbefesti- , 
gungsring 16 vom Manipulationsglied 15 sicher aufgenom- 
men werden. 

[0182] Wenn die Halteabschnitte 9c, 9c' des Clips 9 auf 
das Zielgewebe .l4 gednickt werden und der Manipulations- 
draht 10 weiter gezogen wird, werden in diesem Zustand die 
Armabschnitte 9b, 9b' des Clips 9 in den Clipbefestigungs- 
ring 16 gezogen, und die Halteabschnitte 9c, 9c' werden ge- 
schlossen. Wie in Fig. 21 D gezeigt ist, kann dadurch das 
Zielgewebe 14 gehalten werden. Wenn der Manipulationsr 
draht 10 weiter gezogen wird, verformt sich der bauchige 
Abschnitt 10a des Kopfendes des Manipulationsdrahtes 10 
und vergroBert das Loch 21 des Basisendes 9a des Chps 9, 
und der Manipulationsdraht 10 wird vom Clip 9 gelrennt. 



Dadiirch kann der Clip 9'im lebenden Gewebe befestigt war- 
den. 

[0183] Wenn das Manipulationsglied 15 vorwarts bewegt 
oder das EinfUhrrohr 1 zuriickgezogen wird, wird anschlie- 
5 Bend der bauchige Abschnitt 10a des Manipulationsdrahtes 
10 im Loch 21 des zweiten Clips. 9 in Eingriff gebracht, und 
den zweiten Clip 9 kann man aus dem Kopfende des Ein- 
fuhrrohres 1 hervortreten lassen. Wenn die entsprechehde 
Handhabung wiederholt wird, kann das lebende Gewebe mit 

10 dem Clip 9 fortlaufend ligiert werden. 

[0184] GemaB der zwolflen AusfUhrungsform kann zu- 
satzlich zum Effekt der elften Ausfuhrungsform die durch 
, den Manipulationsdraht angewendete Kraft vom Manipula- 
tionsglied sicher aufgenonunen werden, und das lebende 

15 Gewebe kann mit einer starkeren Kraft ligiert werden. Da 
der Qipbefestigungsring die Armabschnitte des Qips 3 be- 
. grenzt, kann aufierdem das lebende Gewebe mit einer viel 
starkeren Kraft ligiert werden. 

[0185] Fig;. 22A bis 22C zeigen eine dreizehtite Ausfiih- 
20 rungsform und sind Langs seitenansich ten, die die Funktion 
des Ligiergerates zeigen. Die gleichen Bestandteile wie die- 
jenigen der zehnten Ausfuhrungsform sind mit denselben 
Bezugsziffem bezeichnet, urid deren Beschreibung ist weg- 
gelassen. 

25 [0186] Mehrere Clips 9 und mehrere Clipbefestigungs- 
ringe 12 sind in dem Einfuhrrohr ! hintereinander abwech- 
selnd angeordnet. Der CUp 9 und Clipbefestigungsring 12 
haben die gleiche Struktur wie die der in Fijg. 19A bis 19C 
gezeigten zehnten Ausfuhrungsform, und das Loch 21, 

30 durch das der Manipulationsdraht 10 eingesetzt werden 
kann, ist im Basisende 9a des Clips 9 ausgebildet. Der bau- 
chige Abschnitt 10a als die Stoppeinrichtung, die grofier als 
das Loch 21 ist, ist in dem Kopfende des Manipulations- 
drahtes 10 angeordnet. Der Clipbefestigungsring 12 als Ein- 

35 griffseinrichtung mit der gleichen Struktur wie der der zehn- 
ten Ausfuhrungsform ist uberdies zwischen der Kopfendfla- 
che des Manipulationsglieds 15 und dem Basisende des 
Clips 9 angeordnet, wahrend der Manipulationsdraht 10 
durch den Ring eingesetzt. ist. ^ 

40 [0187] Als nachstes wird ciie Funktion der dreizehnten 
Ausfuhrungsform beschrieben. / 
[0188] Wie in Fig. 23A gezeigt ist, sind mehrere Clips 9 
und mehrere Clipbefestigungsringe 12 im Einfuhrrohr 1 hin- 
tereinander abwechselnd angeordnet, und das Kopfende des 

45 Manipulationsgheds 15 st56t vor einem Ligieren an das Ba- 
sisende 9a des hintersten Clipbefestigungsrings 12. 
[0189] Wie in Fig. 23B gezeigt ist, treten, wenn das Mani- 
pulationsglied 15 vorwarts bewegt oder das Einfuhrrohr I 
iuriickgezogeh wird, der vordere Clip 9 und Clipbefesti- 

50 gungsring 12 aus dem Kopfende des Einfuhrrohres 1 hervor. 
[0190] Wenn der Manipulationsdraht 10 in diesem Zu- 
stand gezogen wird, wird das Basisende 9a des Clips 9 in 
den Clipbefestigungsring 12 gezogen, und die Armab- 
schnitte 9b, 9b' des Clips 9 gehen sehr auseinander/offnen 

55 sich sehr, wie in Fig. 23C dargestellt ist. In diesem Fall wer- 
den die Flijgel 12a, 12a' des Clipbefestigungsringes 12 um- 
gebogen, wenn sie durch das Kopfendstiick 2 gefuhrt wer- 
den. Wenn die ntigel 12a, 12a' durch das Kopfendstiick 2 
gefuhrt sind, treten jedoch die Riigel wieder hervor und 

60 konmien mit dem Kopfendstiick 2 in Eingriff. Daher kann 
verhindert werden, dass der Clipbefestigungsring 12 wieder 
in das Kopfendstiick 2 eintritt. Die durch den Manipulati- 
onsdraht 10 angewendete Kraft kann iiber den Clipbefesti- 
gungsring 12 vom Kopfendstiick 2 sicher aufgenommen 

65 werden. 

[0191] Ahnlich wie die neunte Ausfuhrungsform werden 
in diesem Zustand, wenn die Halteabschnitte 9c, 9c' des 
Clips 9 auf das Zielgewebe 14 gepresst werden und der Ma- 
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nipulationsdraht 10 weiter gezogen wird, die Armabschnitte 
9b, 9b' des Clips 9 in den Clipbefestigungsring 12 gezogen, 
und die Halteabschnitte 9c, 9c' werderi geschlossen. Da- 
durch kann das Zielgewebe 14 gehalten werden. Wenn der 
Manipulationsdrahl 10 weiter gezogen wird, verformt sich 
der bauchige Abschnitt 10a des Kppfendes des Manipulati- 
onsdrahtes 10 und vergroBert das Loch 21 des Basisendes 9a 
des Clips 9, und der Manipulationsdrahl 10 wird vom Clip 9 
getrerint. Dadurch kann der Clip 9 im lebenden Gewebe be- 
festigt werden. Wenn das Manipulationsglied 15 vorwarts 
bewegt Oder das Einfuhrrohr.l zuriickgezogen wird, komint 
anschlieBend der bauchige Abschnitt 10a des Manipulati* 
onisdrahtes 10 im Loch 21.des zweiten Clips 9 in Eingriff, 
und den zweiten Clip 9 kann man aus dem Kopferide des 
Einfuhrrohres 1 hervortreten lassen. Wenn die ahnliche 
Handhabung wiederholt wird, kann mit dem Clip 9 das le- 
bende Gewebe fordaufend ligiert werden. 
[0192] GemaB der dreizehnten Ausfiihrungsform kann zu- 
satzlich zum EfFekt der elflen Ausfuhrungsform, da die 
durch. den Manipulationsdraht angewendete Kraft von der 
Eingriffseinrichtung sicher aufgenommen werden kann, das 
lebende Gewebe mit einer starkeren Kraft ligiert werden! Da 
der Clipbefestigungsring die Armabschnitte des Clips be- 
grenzt, kann auBerdem das lebende Gewebe mit einer viel 
starkeren Kraft ligiert werden. 

[0193] Fig. 23A bis 23D zeigen eine vierzehnte Ausfuh- 
rungsform und Modifikationsbeispiele des Lochs 21, das im 
Basisende 3a, 9a des Clips 3, 9 ausgebildet ist. Fig. 23A 
zeigt einen langgestreckten Schlitz. Der langgestreckte 
Schlitz hat eine Lange von etwa 0,5 bis 1,5 riim lind eine 
Hohe von 0,2 bis 0,7 nun. Fig. 23B zeigt ein rundes Loch, 
das im Mittelabschnitt des langgestreckten Schlitzes ausge- 
bildet ist. Der langgestreckte Schlitz hat eine Lange von 
etwa 0,5 bis 1,5 mm und eine Hohe von etwa 0,2 bis 
0,6 mm, und der Durchmesser des runden Lochs liegt in der 
GroBenordnung von 0,3 bis 0,7 mm und ist groBer als die 
Hohe des langgestreckten Schlitzes. Fig. 23C zeigt einen 
kreuzfbrmigen Schlitz. Der kreuzformige Schlitz. hat eine 
Lange von etwa 0,5 bis 1,5 mm, eine Hohe von etwa 0,3 bis 
0,7 mm und eine Breite von etwa 0,15 bis 0,4 mm. Fig. 23p 
zeigt vier Stiicke, die in Richtung auf den Mittelabschnitt 
vom inneren Umfangsabschnitt des runden Lochs aus vor- 
stehen. Das runde Loch hat einen Durchmesser von etwa 0,4 
bis 0,7 mm, urid das vorstehende Stiick hat eine Hohe von 
etwa 0,15 bis 0,3 nmi. Wenn nur das runde Loch ausgebildet 
ist, stoBt der bauchige Abschnitt an den gesamten Umfang 
des runden Lochs. Ein groBer Kraftbetrag zum Verformen 
des Lochs ist manchmal erforderlich,.und der Arzt und As- 
sistent benotigen eine starke Kraft zum Ligieren des Gewe- 
bes mit dem Clip. Der Abschnitt, der einfach verformt wird, 
wenn er an den bauchigen Abschnitt stoBt, ist mit den Loch- 
formen der Fig. 23 A bis 23D ausgebildet und wird mit ei- 
nem maBigen Kraftbetrag verformt. Der Arzt und Assistent 
konnen daher das Gewebe mit dem Clip mit einer angemes- 
senen Kraft ligieren. 

[0194] Fig. 24A bis 28B zeigen eine funfzehnte Ausfuh- 
rungsform urid Modifikationsbeispiele des bauchigen Ab- 
schnitts, der irh Kopfende des Manipulationsdrahtes 10 an- 
geordnet ist. Die Fig. 24A, 24B zeigen einen flachen bauchi- 
gen Abschnitt 10b, der gebildet wird, indem das Kopfende 
des Manipulationsdrahtes 10 flach zusammengedriickt wird. 
Der flache bauchige Abschnitt 10b ist notwendigerweise 
groBer als das Loch des Basisendes des Clips und hat eine 
Breite von et^va 0,4 bis 1 rrim, eine Dicke von etwa 0,2 bis 
etwa 0,7 mm und eine Lange von etwa 0,3 bis 3 mm. Fig, 
25 A, 25B zeigen, dass ein rohrformiges Glied 10c am Kopf- 
ende des Manipulationsdrahtes 10 angebracht ist, um den 
bauchigen Abschnitt zu bilden. Das rohrformige Glied 10c 



ist angeschweiBt oder gebondet. Der Durchmesser desi bau- 
chigen Abschnittes ist notwendigerweise groBer als derje- 
nige des Ix>chs des Basisendes des Clips und liegt in der 
GroBenordnung von 0,25 bis 1 mm. Der bauchige Abschnitt 
5 hat eine Lange von etwa 0,25 bis 3 mm. Fig. 26A, 26B zei- 
gen einen bauchigen Abschnitt lOd, der gebildet wird, in- 
dem das Kopfende des Manipulationsdrahtes 10 in eine ko- 
nische Form verstemmt und verarbeitet wird. Der Durch- 
messer des bauchigen Abschnitts lOd ist notwendigerweise 

10 groBer als derjenige des Lochs des Basisendes des Clips und 
liegt in der GroBenordnung von 0,25 bis 1 mm. Der bau- 
chige Abschnitt lOd hat eine Lange von etwa 0,25. bis 3 mm. 
Fig; 27A, 27B zeigen einen bauchigen Abschnitt. lOe, der 
durch Erhitzen und Verarbeiten des Kopfendes des Manipu- 

15 ladonsdrahtes 10 in eine spharische Form geformt wird. Der 
Durchmesser des bauchigen Abschnitts lOe ist notNvendiger- 
weise groBer als . derjenige des Lochs des Basisendes des 
CUps und liegt in der GroBenordnung von etwa 0,25 bis 
1 nun. Fig, 28A, 28B zeigen einen bauchigen Abschnitt lOf, 

20 der durch 2^uruckbiegen des Kopfendes des Manipulations- 
drahtes 10 gebildet wird. Der Durchmesser des Manipulati- 
. onsdrahtes. liegt in der GroBenordnung von 0,15 bis 1 nun 
und ist notwendigerweise groBer als derjenige des Lochs des 
Basisendes des Clips, wenn er gebogen ist. AuBerdem liegt 

25 die zuriickgebogene Lange des bauchigen Abschnitts lOf in 
der GroBenordnung von 0,5 bis 3 nun. GemaB der fiinfzehn- 
ten Ausfuhrungsform kann der bauchige Abschnitt einfach 
geschaffen werden, und die Kosten konnen reduziert wer- 
den! AuBerdem kann in Fig. 25A, 25B die Abmessung des 

30 bauchigen Abschnitts einfach gesteuert werden, und der Be- 
trag einer Legierkraft kann stabilisiert werden. 
[0195] Zusatzliche Vorteile und Mpdifikationen werden 
dem Fachmann ohne weiteres ersichtlich sein. Die Erfin-. 
dung in ihren allgemeineren Gesichtspunkten ist daher nicht 

35 auf die spezifischen Einzelheiten und reprasentativen Aus- 
fiihrungsformen begrenzt, die hierin dargestellt und be- 
schrieben wurden. Dementsprechehd konnen v.erschiedene 
Modifikationen vorgenommen werden, ohne vom Geist 
Oder Umfang des allgemeinen Erfindungskonzeptes abzu- 

40 weichen, wie es durch die beigefiigten Anspriiche und ihre 
Aquivalente definiert ist. 

Patentanspriiche 



45 



50 



55 



60 



65 



1. Ligiergerat, aufweisend: 

ein Einfiihrrohr (1), das in einen Hohlraum eines leben- 
den Korpers eingesetzt werden kann; einen Manipula- 
tionsdraht (4), der in dem Einfiihrrohr (1) auf solch 
eine Weise eingesetzt ist, dass der Manipulationsdraht 
sich ungehindert vorwarts bewegen oder zuriickziehen 
kann; einen Clip mit einem Basisende (3a), mit wel- 
chem ein Kopfende des Manipulationsdrahtes (4) ohne 
Verwendung einer Eingriffseinrichtung direkt verbun- 
den ist; und eine Eingriffseinrichtung, die in dem Ba- 
• sisende (3a) des Clips (3) und/oder dem Kopfende des . 
Manipulationsdrahtes (4) angeordnet ist, worin zumin- 
dest eine der Eingriffseinrichtungen verformt wird und 
einen Eingriff des Clips (3) und des Manipulations- 
drahtes (4) lost, wenn eine Kraft zum Losen des Basis- 
endes (3a) des Clips voiii Kopfende des Manipulations- 
drahtes (4) angewendet wird. . 

2. Mechanismus nach Anspruch 1, woriri ein verform- 
barer Haken (30, der in einer zu einer Richtung eines 
Armabschnitts (3b, 3b') entgegengesetzten Richtung 
vorsteht, in deni Basisende (3a) des Clips (3) angeord- 
net ist. 

3. Mechanismus nach Anspruch. 1, worin ein Ab- 
schnitt (4a) einer geschlossenen Schleife in dem Kopf- 
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ende des Manipulationsdrahtes (4) angeordnet ist. 

4. Mechanismus nach Anspruch 3, worin der Schlei- 
fenabschnitt abgerissen wird und der Eingriff des Clips 
(3) und des Manipulationsdrahtes (4) gelost wird, wenn 
die Kraft zum losen des Basisendes (3a) des Clips von 5 
dem Kopfende des Manipulationsdrahtes (4) angewen- 
det wird. 

5. Mechanismus nach Anspruch 1^ worin ein Loch 
(21), durch welches das Kopfende (9a) des Manipulati- 
onsdrahtes (10) eingesetzt werden kann, in dem Basis- lO 
ende des Clips (9) ausgebildet ist und ein bauchiger 
Abschnitt (10a), der groBer als das Lx5ch (21) ist, in 
dem Kopfende des Manipulationsdrahtes (10) angeord- 
net ist. • 

6. Mechanismus nach Anspruch 1 , worin ein Qipbefe- 15 
stigungsring (12) an einem Armabschnitt (lib, lib') 
des Clips (11) angebracht wird, um einen Halteab- 
schnitt des Clips (11) zu schlleBen, und die Eingriffs- 
einrichtung (11c, 11c') in dem Einfuhrfohr (1) und/pder. 
demdipbefestigungsring (12) angeordnet wird, um zu 20 
verhindem, dass der Clipbefestigimgsring (12) wieder 
im Einfiihrrohr (1) aufgenommen wird, wenn der Clip 
(11) und der Clipbefestigungsring (12) aus dem Ein- 
fiihrrohr vprwarts hervortreten. 

7. Mechanismus nach Anspruch 6, worin ein yerform- 25 
barer Haken (llf), der in einer zu einer Richtung des 
Amiabschnitts (lib, lib') entgegengesetzten Richtung 
hervortritt, in dem Basisende.(lla) des Clips (ll) ange- 
ordnet ist. 

8. Mechanismus nach Anspruch 6, worin ein Ab- 30 
schnitt (4a) einer geschlosserien Schleife in dem Kopf- 
ende des Manipulationsdrahtes (4) angeordnet ist. 

9. Mechanismus nach Anspruch 8, worin der Schlei- 
fenabschnitt (4a) abgerissen wird und der Eingriff des 
Clips (11) und des Manipulationsdrahtes (4) gelost 35 
wird, wenn die Kraft zum Losen des Basisendes (11a) 
des CUps vom Kopfende des Manipulationsdrahtes (4) 
angewendet wird. 

10. Mechanismus nach Anspruch 6, worin ein Loch . 
(21), durch welches das Kopfende des Manipulations- 40 
drahtes (10) eingesetzt werden kann, in dem Basisende 
(9a) des Clips (9) ausgebildet ist und ein bauchiger Ab- 
schnitt (10a), der groBer als das Loch (21) ist, in dem 
Kopfende des 'Manipulationsdrahtes (10) geschaffen 
ist. 45 

11. Mechanismus nach Anspruch 1, worin ein Mani- 
pulationsgUed durch das Einfiihrrohr (1) auf solch eine 
Weise eingesetzt ist, dass sich das Manipulationsglied 
ungehindert vorwarts bewegen und zuruckziehen kann, 
der Manipulationsdraht durch das Manipulationsglied 50 
(15) auf solch eine Weise. eingesetzt ist, dass sich der 
Manipulationsdraht ungehindert vorwarts bewegen 
und zuruckziehen kann, und ein Clipbefestigungsring 

an einem Armabschnitt (17b, 17b') des Clips (17) ange- 
bracht wird, um einen Halteabschnitt des Clips (17) zu 55 
schlieBen. 

12. Mechanismus nach Anspruch 11, worin ein ver- 
formbarer Haken (llf), der in einer zu einer Richtung 
des Armabschnitts (17b, 17b') entgegengesetzten Rich- 
tung hervortritt, in dem Basisende (17a) des Clips (17) 60 
angeordnet ist. 

13. Mechanismus nach Anspruch 11, worin ein Ab- 
schnitt (4a) einer geschlossenen Schleife in dem Kopf- 
ende des Manipulationsdrahtes (4) angeordnet ist. 

14. Mechanismus nach Anspruch 11, worin der 65 
Schleifenabschnitt (4a) abgerissen und der Eingriff des 
Clips (11) und des Manipulationsdrahtes (4) gelost 
wird, wenn die Kraft zum Losen des Basisendes (11a) 
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des CUps (11) von dem Kopfende des Manipulations- 
drahtes (4) angewendet wird. 

15. Mechanismus nach Anspruch 11, worin ein Loch 
(21), durch das das Kopfende des Manipulationsdrah- 
tes (10) eingesetzt werden kann, in dem Basisende (9a). , 
des Clips (9) ausgebildet ist und ein flacher bauchiger 
Abschnitt (10a), der grofier als das Loch, ist, in dem 
Kopfende des Manipulationsdrahtes (10) ausgebildet 
ist. 

16. Ligiergerat, aufweisend: 

ein Einfiihrrohr (1), welches in einen Hohlraum eines 
lebenden Korpers eingesetzt werd^ kann; einen Mani- 
puktionsdraht (10), der durch das Einfiihrrohr (1) auf 
solch eine Weise eingesetzt ist, dass sich der Manipula- 
tionsdraht (10) ungehindert vorwarts bewegen oder zu- 
ruckziehen kann; einen Clip mit einem Basisende (9a) . 
und einem Halteabschnitt (10a), der in einem von dem 
BasisQnde (9a) ausgehenden Aimabschnitt ausgebildet 
ist; ein Loch'(21), das in dem Basisende (9^) des Clips 
(9) ausgebildet ist und durch welches der Manipulati- 
onsdraht (10) eingesetzt werden kann; imd einen bau- 
chigen Abschnitt (10a), der in einem Kopfende des 
Manipulationsdrahtes (10) angeordnet ist, der durch 
•das Loch (21) eingesetzt ist, und der einen groBeren 
Durchmesser als ein Durchmesser des Lochs (21) hat. 

17. Mechanismus nach Anspruch 16, worin ein Clip- 
befestigungsring (16) an dem Armabschnitt (9b, 9b') 
des Clips (9) angebracht wird, um den Halteabschnitt 
(9c, 9c*) des Clips (9) zu schlieBen; und ein Manipula- 
tionsglied (15), das durch das Einfuhrrohr (1) einge- 
setzt ist, hinter dem Clipbefestigungsring (16) auf sol- 
che Weise angeordnet ist, dass sich das Manipulations- 
glied (15) ungehindert vor^yarts bewegen oder zuruck- 
ziehen kann. 

18. Mechanismus nach Anspruch 16, worin der Clip- 
befestigungsring (16) an dem Armabschnitt (9b, 9b') 
des Clips (9) angebracht wird, um den Halteabschnitt 
(9c, 9c') des Clips (9) zu schlieBen; eine Eingriff sein- 
richtung (12a, 12') in dem Einfuhrrohr (1) und/oder 
dem Clipbefestigungsring (16) angeordnet ist, um zu 
verhindem, dass der Clipbefestigungsring (16) wieder 
in dem Einfuhrrohr (1) aufgenommen wird, wenn der 
Clip und der Clipbefestigungsring (16) aus dem Ein- 
fiihrrohr (1) nach vorne hervortreten; und ein Manipu- 
lationsglied (15) durch das Einfuhrrohr (1) eingesetzt 
ist, das hinter dem Clipbefestigungsring (16) auf solche 
Weise angeordnet ist, dass sich das Manipulationsglied 
(15) ungehindert vorwarts bewegen oder zuruckziehen 
kann. 

19. Mechanismus nach Anspruch 16, worin das Kopf- 
ende des Manipulationsdrahtes (10) in eine flache 
Form zusanunengednickt und ein bauchiger Abschnitt 
(iOb) geschaffen wird. 

20. Mechanismus nach Anspruch 16, worin ein rohr- 
formiges Glied am Kopfende des Manipulationsdrah- 
tes (10) angebracht und ein bauchiger Abschnitt (10c) 
geschaffen ist; 

21. Ligiergerat, aufweisend: 

ein Einfuhrrohr (1), welches in einen Hohlraum eines 
lebenden Korpers eingesetzt werden kann; einen Mani- 
pulationsdraht (10), der durch das Einfuhrrohr (1) auf 
solch eine Weise eingesetzt ist, dass sich der Manipula- 
tionsdraht (10) ungehindert vorwarts bewegen oder zu- 
riickziehen kann; und mindestens zwei CHps, von de- 
nen jeder ein Basisende (3a) und einen Halteabschnitt 
(3c, 3c*) aufweisl, der in einem vom Basisende (3a) 
ausgehenden Armabschnitt (3b, 3b') ausgebildet ist, 
worin zwei oder mehr Clips (3) hintereinander ange- 
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ordnet sind, ein Loch.(21), durch welches der Manipu- 
lationsdraht (10) eingesetzt werden kann, im Basisende 
(3a) jedes Clips (3) ausgebildet und ein bauchiger Ab- 
. schnitt, der groBer als das Loch (21) ist, im Kopfende 
ides Mahipulationsdrahtes (10) angeordnet ist, der 5 
durch das Loch (21) im Basisende des Clips (3) einge- 
setzt ist. 

22. Mechanismus nach Anspruch 21, worin ein Clip- . . 
befestigungsring (16) an deni Armabschnitt (3b, 3b') 
des Clips (3) angebracht wird, um den Halteabschnitt lb 
(3c, 3c*) des CUps (3) zu schlieBen; und ein durch das 
EinfiihiTohr (1) eingesetztes ManipulationsgUed (15) 
hihter dem Clipbefestigiingsring (16) angeordnet ist, 
der in einer nachstgelegenen Position angeprdnet ist, so 
dass sich das Manipulationsglied (15) ungehiiidert vor- 15 
warts bewegen oder zunickziehen kanh. 

23. Mechanismus nach Anspruch 21, worin ein Clip- 
befestigungsring (16) an dem Armabschnitt (3b, 3b') 
des Clips (3) angebracht wird, um den Halteabschnitt 
(3c, 3c') des Clips (3) zu schliefien; eine Eingriffsein- 20 
richtiing (12a, 123*) in dem Einfuhrrohr (1) und/oder 
dem Clipbefestigungsring (16) angeordnet ist, um zu 
verhindem, dass der Clipbefestigungsring (16) wieder 

in dem Einfuhrrohr (1) aufgenommen wird, wenn der 
, Clip (3) und der Clipbefestigungsring (16) aus dem 25 
Einfuhrrohr (1) nach vome hervortreten; und ein durch 
das Einfuhrrohr (1) eingesetztes Manipulationsglied 
(15), das hinter dem Clipbefestigungsring (16) ange- 
ordnet ist, in der nachstgelegenen Position angeordnet 
ist, so dass sich das Manipulationsglied (15) ungehin- 30 
- dert vonvarts bewegen oder zunickziehen kann. 

24. Mechanismus nach Anspruch 21, worin das Kopf- 
ende des Manipulationsdrahtes (10) in eine flache 
Form zusammengedruckt und ein bauchiger Absdhnitt 
(10b) geschaffen ist. 35 

25. Mechanismus nach Anspruch 21, worin ein rohr- 
' formiges Glied am Kopfende des Manipulationsdrah- 
tes (10) angebracht und ein bauchiger Abschnitt (10c) 
ausgebildet ist. 

26. Ligiergerat, aufweisend: 40 
zwei Oder mehr Clips (3), die in einem lebenden Ge- 
webe befestigt werden konnen; ein Einfuhrrohr (1), 
welches den Clip in einen Hohlraum eines lebenden 
Korpers flihren kann und biegsam ist; und einen Mani- 
pulationsmechanismus, der zwei oder mehr Clips (3) in 45 
dem Hohlraum des lebenden Korpers nacheinander be- 
festigen kann, worin das mindestens die Clips (3) ent- 
.haltende Einfuhrrohr (1) in einem gekriimmten Zu- 

stand mit einem Radius von 15 mm oder mehr oder ei- 
nem geradegezogenen Zustand verpackt ist, wenn das 50 
Ligiergerat verpackt ist. 

27. Ligiergerat, aufweisend: 

zwei oder mehr Clips (3), die in einem lebenden Ge- 
webe befestigt werden konnen; ein Einfuhrrohr (1), 
welches den Clip (3) in einen Hohlraum eines lebenden 55 
Korpers fiihren kann und biegsam ist; und einen Mani- 
pulationsmechanismus, der die. zwei oder mehr Clips 
(3) in dem Hohlraum des lebenden Gewebes nachein- 
ander befestigen kahn, worin das Einfuhrrohr (1), das 
die Clips (3) enthalt, vor einem gekriimmten Abschnitt 60 
eines Endoskops angeordnet ist. 

28. Mechanismus nach Anspruch 27, worin alle Clips 
(3) in einer Stelle 125 mm oder weniger vom Kopfende 
des Einfiihrrohres (1) aus angeordnet sind. 

29. Ligiergerat, aufweisend: 65 
einen Clip, der in einem lebenden Gewebe befestigt 
werden kann; ein Einfuhrrohr (1), das den Clip (3) in 
einen Hohlraum des lebenden Korpers fiihren kann und 



biegsam ist; einen Manipulationsmechanismus, der den 
Clip (3) im Hohlraum eines lebenden Korpers befesti- 
gen kann; und einen Mechanismus, der den einmal ge- 
schlossenen Clip (3) wieder auseinandergehen lassen/ 
6ffnen und den Clip wieder schlieBen kann. 

30. Gezwimter Draht, aufweisend: 

zumindest zwei gezwimte Materialdrahte (A, B); und 
eine Schleife, die in einem Kopfende des gezwimten 
Drahtes unter Verwendung zumindest eines der Materi- 
aldrahte gebildet wurde, worin der Materialdraht mil- 
der darin gebildeten Schleife auf einem Basisende des 
gezwimten Drahtes wieder zuriick gezwimt wird. 

31. Mechanismus nach Anspruch 30, worin der Mate- 
rialdraht (A, B) aus einem gezwimten Materialdraht 
besteht. 

32. Mechanismus nach Anspruch 30, worin drei oder 
mehr Materialdrahte (A, B, C) miteinander verzwimt 
sind, so dass sie den gezwimten Draht bilden. 

33. Mechanismus nach Anspruch 1, worin zumindest 
einer von zwei oder mehr Materialdrahten (A, B), die 
so miteinander verzwimt sind, dass sie einen gezwim- 
ten Draht bilden, genutzt.wird, um eine Schleife in ei- 
nem Kopfende des gezwimten Drahtes zu bilden, und 
der Materialdraht mit der darin geschaffenen Schleife 
mit dem gezwimten Draht wieder zuriick verzwimt 
wird, um einen Manipulationsdraht zu schafFen. 

34. Mechanismus nach Anspruch 1, worin zumindest 
einer von zwei oder mehr Materialdrahten (A, B), die 
miteinander so verzwimt sind, dass sie einen gezwim- 
ten Draht bilden, verwendet wird^ um eine Schleife in 
einem Kopfende des gezwirnten Drahtes zu bilden, und 
der Materialdraht mit der darin geschaffenen Schleife. 
mit dem gezwimten Draht wieder zuriick verzwimt 
wird, um eine Verbindung zu schaffen. 
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